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Berechnung mit Vorbehalt! - nur bedingt verwendbar - nur grobes Ab|
Negativwerte sind eventuell Unsinn - falls omega > 0,00 be|

keine Eingabe! Stand: 16.07.2014

Berechnung vorerst nur bis zu einem Schraglaufy

Zeitintervall delta t [s]f 0,10 Fahrzeuqg 1 Mazda Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt did
a-Verzogerung, -Wert [m/s2] Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
a-Beschleunigung, +Wert [m/s?] -3,00 |<--- Eingabe als + oder - Wert FUr das Zeichnen des maf3stabgetreuen Simulatig
V-Geschwindigkeit [m/s] 5,000 4,700 4,400 4,100 3,800 3,500 3,200
s-Wegstrecke-kumuliert [m] 0,00 0,49 0,94 1,37 1,76 2,13 2,46
tDrall - Drallzeit [s] 2,800 |Achtung! Die Drallzeit tDrall darf nicht > sein als die gesamte Bewegungszeit:
alpha-Rotations-Verzégerung, -Wert [1/52] 0,3821 |<--- aus Eingabe von omega: als + oder - Wert alpha-Rotations-Beschleunigung, 4
omega' - Rotationsgeschwindigkeit [1/s]1] -1,070 -1,032 | -0,994 | -0,955 | -0,917 -0,879 | -0,841
us-KraftschlussbeiwertReif/Fahrbahn 0,500 |Achtung bei omega! Nachdem omega = 0,000 ist, ist eine Anderung von 0 auf > 0 od
-110,00 [alphasO-Schriglaufwinkel bei Beginn [1] -22,00 |wenn omega' - Rotationsgeschwindigkeit - positiv ist, dann (bzw. negativ - alles umgekehrt!): <-- Eingabd
phiDrall [°] - neu eingefiigt 24.5.2011 [ 0,00 -6,021 -11,823 -17,407 -22,771 -27,916 -32,843
alphas-Schraglaufwinkel kumuliert-neu-korr-[°] 143 136,98 131,18 125,59 120,23 115,08 110,16
a0: Wert +: Dauerverzégerung [m/s2]| 0,000 [a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel @ !
al-Verzogerung ldngs Kfz [m/s2]] 5,00 |al (=atimBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2}) Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x* 0,0500 Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
an(quer)max = x*.al 0,250 |Berechnung v. omega': |Fahrzeugmasse m [kg]: 1600 StoRantrieb Sgesamt (Kompr + Resti) [Ns]:
anTatsachlich (an*) [m/s2]| 0,175 0,166 0,149 0,132 0,115 0,099 0,084
atTatsachlich/mdglich/max [m/s2]| 5,00
at*-Verzog aus ReifenSchraglauf-korr- [m/s2] 2,951 3,152 3,523 3,844 4,116 4,343 4,526
atges = at* + a0 [m/s2] 2,951 3,152 3,523 3,844 4,116 4,343 4,526
v*-Geschwindigkeit aus atges  [m/s]| 12,222 11,907 11,554 11,170 10,759 10,324 9,872
v*-Geschwindigkeit aus atges - ohne Negativwert [m/s]| 12,222 11,907 11,554 11,170 10,759 10,324 9,872
s*-Weg aus atges und v* - kumuliert [m]| 0,000 1,21 2,38 3,52 4,61 5,67 6,68
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum[m] 0,000 1,222 2,413 3,568 4,685 5,761 6,794
rs*-Schwerpunkts-Radius [m]] 852,04 874,33 924,36 980,21 1044,23 1119,45 1209,45
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] | 852,04 874,33 924,36 980,21 1044,23 1119,45 1209,45
Bogenrichtung (rs*-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rs* im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rs* entgegen Uhrzeigersinn
phiKurve [ 0,00 0,08 0,15 0,22 0,28 0,33 0,38
DefinitionZeile41|phiO: = Auslaufwinkel+phiDrall [° -165,00 -171,02 -176,82 -182,41 -187,77 -192,92 -197,84
phiKurve+Drall (= phigesamt) [°'l 0,00 -5,94 -11,67 -17,19 -22,49 -27,58 -32,46
Sinus (des Winkels [°] - Eingabe) 90,00 1,00000 Cosinus (des Winkels [°]-Eingabe 90,00 0,00000
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s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] | 0,000 1,222 2,413 3,568 4,685 5,761 6,794
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] | 852,04 874,33 924,36 980,21 1044,23 1119,45 1209,45
phiO - ist neu C33 [°1 | -165,000 |winkel zwischen der y-Achse (bzw. der Senkrechten) und der Tangente an den Fzg.Schwerpunkt - bei Simulationsbeginy
Beg. auf xAchse |delta s, mit rs* und delta phi Kurve-Test [m]| 0,000 -0,313 -0,306 -0,298 -0,288 -0,278 -0,267
5,500 s, kum aus rs* u. delta phi d. Schwerpunkts[m]| 10,000 9,687 9,381 9,083 8,795 8,517 8,249
Verschiebung [delta s, mit rs* und delta phi Kurve-Test [m]| 0,000 -1,165 -1,132 -1,097 -1,058 -1,017 -0,974
2,000 s,kum aus rs* u. delta phi d. Schwerpunkts[m]] 20,000 18,835 17,702 16,606 15,548 14,531 13,558
Beg. auf yAchse Automale:
Lange L m1| 4,400 [firx[], e1 [m] -23,025 21731 | 2,731 |
Breite B [m]| 1,700 Je1 [m] 2,1731
Radstand d [m]| 2,480 [beta=x+alphaso-+phiD+phi0 [°] 465,025 |
Spurweite vorne Sv [m1] 1,300 |s,-Wert [m] 2,09883 Fahrzeug 1: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Spurweite hinten Sh [m]] 1,500 |s,-Wert [m] -0,56338 Fahrzeug 1: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Schwerpunktsabstand von Front ASF [m] 2,000 |[s,-Wert kumuliert [m] 2,09883
Fahrgestelliiberhang vorne Uv [m1f 0,800 |[s,-Wert kumuliert [m] -0,56338
3,911 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 8,463 7,999 7,565 7,161 6,787 6,443 6,128
3,330 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 10,039 9,501 8,980 8,478 8,000 7,545 7,116
7,465 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m]| 11,687 11,562 11,419 11,259 11,083 10,895 10,696
8,046 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 10,111 10,061 10,004 9,941 9,871 9,793 9,708
3,911 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 8,463 7,999 7,565 7,161 6,787 6,443 6,128
0,517 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m] | 21,536 20,203 18,896 17,619 16,379 15,181 14,028
2,115 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 22,173 21,000 19,838 18,693 17,570 16,475 15,412
3,620 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 18,093 17,113 16,176 15,283 14,432 13,622 12,854
2,022 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]]| 17,456 16,316 15,234 14,209 13,240 12,328 11,471
0,517 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m] | 21,536 20,203 18,896 17,619 16,379 15,181 14,028
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m]]| 9,251 8,750 8,272 7,820 7,393 6,994 6,622
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]] 10,899 10,812 10,712 10,600 10,477 10,344 10,202
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m]| 21,854 20,602 19,367 18,156 16,975 15,828 14,720
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 17,775 16,715 15,705 14,746 13,836 12,975 12,163
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 8,948 8,550 8,175 7,821 7,490 7,182 6,895
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 10,153 9,699 9,257 8,829 8,418 8,025 7,651
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m] | 20,869 19,590 18,341 17,125 15,948 14,814 13,726
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 21,356 20,200 19,061 17,947 16,860 15,804 14,784
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 9,784 9,624 9,467 9,311 9,157 9,005 8,855
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 11,175 10,949 10,715 10,474 10,227 9,978 9,727
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 18,532 17,353 16,221 15,140 14,109 13,130 12,203
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 19,094 18,056 17,053 16,088 15,161 14,272 13,424
Verdrehwinkel Kfz gesamt zur Senkrechten [°] | -22,00 -27,94 -33,67 -39,19 -44.49 -49,58 -54,46
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Zeitintervall delta t [s]l 0,12 Fahrzeuq 2 VW Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt did
a-Verzogerung, -Wert [m/s2] Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
a-Beschleunigung, +Wert [m/s?] -3,00 |<--- Eingabe als + oder - Wert
V-Geschwindigkeit [m/s] 5,556 5,196 4,836 4,476 4,116 3,756 3,396
s-Wegstrecke-kumuliert [m] 0,00 0,65 1,25 1,81 2,32 2,79 3,22
tDrall - Drallzeit [s] 1,200 |Achtung! Die Drallzeit tDrall darf nicht > sein als die gesamte Bewegungszeit:
alpha-Rotations-Verzégerung, -Wert [1/52] 2,6250 |<--- aus Eingabe von omega: als + oder - Wert alpha-Rotations-Beschleunigung, 4
omega' - Rotationsgeschwindigkeit [1/s]1] -3,150 -2,835 | -2,520 | -2,205 | -1,890 -1,575 | -1,260
us-KraftschlussbeiwertReif/Fahrbahn 0,500 |Achtung bei omega! Nachdem omega = 0,000 ist, ist eine Adnderung von 0 auf > 0 g
-150,00 [alphasO-Schraiglaufwinkel bei Beginn [(1] 0,00 |wenn omega' - Rotationsgeschwindigkeit - positiv ist, dann (bzw. negativ - alles umgekehrt!): <-- Eingabd
phiDrall [°] - neu eingefiigt 24.5.2011 | 0,00 -20,575 -38,984 -55,227 -69,305 -81,217 -90,963
alphas-Schraglaufwinkel kumuliert-neu-korr-[°] 221 200,43 182,02 165,77 151,70 139,78 130,04
a0: Wert +: Dauerverzégerung [m/s2]| 0,000 [a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel @ !

al-Verzdgerung ldngs Kfz [m/s2]] 5,00 |al (=atimBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2}) Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x* 0,0500 Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
an(quer)max = x*.al 0,250 |Berechnung v. omega': |Fahrzeugmasse m [kgl: 1600 StoRantrieb Sgesamt (Kompr + Resti) [Ns]:
anTatsachlich (an*) [m/s2]| 0,164 0,193 0,246 0,259 0,220 0,183 0,151
atTatsachlich/mdéglich/max [m/s2]| 5,00
at*-Verzog aus ReifenSchraglauf-korr- [m/s2] 3,217 2,504 0,954 0,522 1,778 2,760 3,473
atges = at* + a0 [m/s2] 3,217 2,504 0,954 0,522 1,778 2,760 3,473
v*-Geschwindigkeit aus atges  [m/s]] 5,556 5,255 5,141 5,078 4,865 4,534 4,117
v*-Geschwindigkeit aus atges - ohne Negativwert [m/s]| 5,556 5,255 5,141 5,078 4,865 4,534 4,117
s*-Weg aus atges und v* - kumuliert [n| 0,000 0,65 1,27 1,89 2,48 3,05 3,57
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] | 0,000 0,667 1,297 1,914 2,524 3,108 3,652
rs*-Schwerpunkts-Radius [m]] 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] | 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
Bogenrichtung (rs*-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rs* im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rs* entgegen Uhrzeigersinn
phiKurve [ 0,00 0,25 0,57 0,92 1,22 1,49 1,73
Definiti.Zeile115 | phiO: = Auslaufwinkel+phiDrall [° -221,00 -241,57 -259,98 -276,23 -290,30 -302,22 -311,96
phiKurve+Drall (= phigesamt) [°'l 0,00 -20,33 -38,41 -54,31 -68,08 -79,72 -89,23
Sinus (des Winkels [°] - Eingabe) 30,00 0,50000 Cosinus (des Winkels [°]-Eingabe 30,00 0,86603
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] | 0,000 0,667 1,297 1,914 2,524 3,108 3,652
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] | 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
phiO - ist neu C109 [°11-221,000 |winkel zwischen der y-Achse (bzw. der Senkrechten) und der Tangente an den Fzg.Schwerpunkt - bei Simulationsbegin
Beg. auf xAchse |delta s, mit rs* und delta phi Kurve [m]] 0,000 0,425 0,406 0,396 0,383 0,360 0,329
15,000 s, kumul als Koordinaten d. Schwerpunktes [m] | 11,500 11,925 12,330 12,727 13,110 13,469 13,799
Verschiebung |delta s, mit rs* und delta phi Kurve [m]] 0,000 -0,490 -0,474 -0,468 -0,458 -0,434 -0,401
12,000 s, kumul als Koordinaten d. Schwerpunktes [m] | 17,000 16,510 16,036 15,568 15,110 14,676 14,275
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Beg. auf yAchse Automalie:
Liinge L mi| 4,000 [fir x 77, e1 [m] 23,025 21731 | 21731
Breite B [m1| 1,700 Je1 [m] 2,1731
Radstand d [m]| 2,350 [|beta=x+alphaso+phiD[°] 334,025 |
Spurweite vorne Sv [m1] 1,500 |s,-Wert [m] -0,95177 Fahrzeug 2: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Spurweite hinten Sh [m]| 1,500 |[s,-wert [m] 1,95362 Fahrzeug 2: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Schwerpunktsabstand von Front ASF [m] 2,000 |s,-Wert kumuliert [m] -0,95177
Fahrgestelliberhang vorne Uv [m]| 0,800 |[s,-wert kumuliert [m] 1,95362
14,736 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 10,650 10,433 10,422 10,606 10,937 11,350 11,787
13,264 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 12,350 12,027 11,754 11,598 11,571 11,653 11,810
15,264 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m]| 12,350 13,416 14,239 14,847 15,282 15,589 15,810
16,736 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 10,650 11,822 12,907 13,855 14,648 15,286 15,787
14,736 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 10,650 10,433 10,422 10,606 10,937 11,350 11,787
9,843 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]]| 19,000 18,090 17,075 16,044 15,068 14,197 13,452
10,693 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 19,000 18,680 18,131 17,425 16,646 15,869 15,152
14,157 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 15,000 14,929 14,997 15,091 15,152 15,156 15,098
13,307 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 15,000 14,339 13,941 13,711 13,575 13,483 13,398
9,843 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]]| 19,000 18,090 17,075 16,044 15,068 14,197 13,452
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m]| 11,500 11,230 11,088 11,102 11,254 11,501 11,799
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 11,500 12,619 13,573 14,351 14,965 15,437 15,798
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m]| 19,000 18,385 17,603 16,735 15,857 15,033 14,302
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 15,000 14,634 14,469 14,401 14,364 14,319 14,248
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 10,750 10,804 10,997 11,314 11,716 12,155 12,589
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 12,250 12,211 12,172 12,190 12,276 12,422 12,609
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]]| 18,200 17,374 16,510 15,659 14,863 14,152 13,541
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 18,200 17,895 17,442 16,877 16,254 15,628 15,041
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]]| 10,750 11,621 12,457 13,223 13,896 14,467 14,938
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 12,250 13,027 13,633 14,098 14,456 14,735 14,959
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 15,850 15,171 14,669 14,288 13,985 13,733 13,510
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 15,850 15,692 15,601 15,506 15,377 15,209 15,009
Verdrehwinkel Kfz gesamt zur Senkrechten [°] 0,00 -20,33 -38,41 -54,31 -68,08 -79,72 -89,23
Erweiterung mit Berechnung und Darstellung im Diagramm der Schwerpunktsbewegung des Kfz auf seinem Schwerpunktsweg mit s1-Weg
die Punktkoordinaten. Delta s, und s,-kumuliert wird in Werten (als Zahlen) auf der x-Achse angegeben. Die x-Achse gibt nur die Rubriken
Der dargestellte Schwerpunktbewegungsweg entspricht somit nicht dem tatsachlichen errechneten Radius. Die x-Achse ist in keinem
Das Diagramm wird automatisch mit den entsprechenden Werten aus den obigen Tabellen erstellt. Falls der sxWert auf der linken y-Skala anders ist als auf der rechten y-Skala des
Diagramms ist die y-Skala zu korrigieren. Es ist auf der linken oder rechten y-Skala ein Zahlenwert mit Doppelklick anzuklicken. Es &ffnet das Fenster: “"Achsen formatieren”.
Dort unter "Skalierung" anklicken. Bei Héchstwert den aufgerundeten groten Wert aus der Zeile sx eingeben. Wenn 0,0 der y-Achse links mit der y-Achse rechts nicht auf der gleichen
Linie liegt ist folgendes zu tun: Es ist auf der linken oder rechten y-Skala ein Zahlenwert mit Doppelklick anzuklicken. Es 6ffnet das Fenster: "Achsen formatieren". Dort unter “Skalierung"
anklicken. Dort unter "Hochstwert" und unter "Kleinstwert" die gednderten Werte eingeben. Gleiche Werte fiir y-Achse links und y-Achse rechts eingeben.
Fiir eine bessere Ubersicht im Diagramm sind die Werte der y-Achse entweder sehr groR oder sehr klein anzusetzen (auf beiden Seiten gleiche Werte!).
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’ Simulationsablauf I
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s vorgegebener Endstellung| |
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32 Fahrzeugl - blau H
Fahrzeug 2 - schwarz H

ng VORGEGEBENE ENDSTELLUNG: :
T Fahrzeugl - rot |
26 Fahrzeug 2 - lila 1

Die dickere Linie ist die Fahrzeugfront!
22 Ende der Simulation bei der Geschwindigkeit
\ von 2,0 m/s = 7,2 km/h.
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_ | alpha-Rotations-Verzogerung, -Wert [1/57] ” 0,3821 | [ omega-Rotationsgeschwindigkeit [1/s] | | -1,070 | | v*-Geschwindigkeit | 12,222 | 1
aus at* [m/s] H
| alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [°] | -22,00 | al-Verzégerung langs Kfz [m/s2] |
al (=atimBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2}) | Faktor x* | 0.0500
| Fahrzeug 1 ” Mazda |
130,00 130,00 i
125,00 125,00 i
120,00 120,00 i
115,00 115,00 i
110,00 110,00 I
105,00 105,00 ]
100,00 100,00 I
3 9500 95,00 |
= 90,00 90,00 i
X
=y 85,00 85,00 % ]
=] c
£ 8000 80,00 & |
£ 7500 75,00 3 :
3¢ 70,00 70,00 = .
= 2
2 65,00 65,00 = H
S ;
g 60,00 60,00 % H
@ 55,00 55,00 = H
T [%]
% 50,00 50,00 2 H
£ 4500 4500 & o i
© ©
_ 4 ]
z gg'gg 32’22 omega [1/s]
.E. ! ' anTats (an*) [m/s"2] ]
% 30,00 30,00 ]
© 2500 25,00 atmis2) |
Z 2000 20,00 VIms] i
% 15,00 15,00 s1Weg[m] ]
T 10,00 10,00 rs* [m] |
B 5,00 5,00 phikurve [°] ]
§ 0,00 0,00 phiDrall [°] ]
S? '5'00 -5,00 phik+D (=phigesamt) [°] ]
Z 1008 -10,00 |
-15,00 -15,00 1
Zeit t [s]
Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00 ist. Werte nachher sind Unsinn! i
I I I
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1
| 2,6250 | | omega-

H_ |aIpha—Rotations—Verziigerung, -Wert [1/s2] |

v*-Geschwindigkeit aus at* [m/s], omega-Rotationsgeschwindigkeit [1/s]

130,00
125,00
120,00
115,00
110,00
105,00
100,00
95,00
90,00
85,00
80,00
75,00
70,00
65,00
60,00
55,00
50,00
45,00
40,00
35,00
30,00
25,00
20,00
15,00
10,00
5,00
0,00
5,00 g
-10,089
-15,00

| alphas0-Schréaglaufwinkel bei Beginn [°] |

| 000 |

| Fahrzeug 2 | | VW

Zeit t [s]

al-Verzdgerung langs Kfz
al

[m/s2]

Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00 ist. Werte nachher sind Unsinn!

Rotationsgeschwindigkeit [1/s] || -3,150 |

130,00
125,00
120,00
115,00
110,00
105,00
100,00
95,00
90,00
85,00
80,00
75,00
70,00
65,00
60,00
55,00
50,00
45,00
40,00
35,00
30,00
25,00
20,00
15,00
10,00
5,00
0,00
-5,00
-10,00
-15,00

alles restliche - wie It. Legende

v*-Geschwindigkeit aus

at* [m/s]

Faktor x* | 0,0500

=a

t[s]

omega [1/s]

anTats (an*) [m/s"2]

at* [m/s"2]

v* [m/s]

s1Weg [m]

rs* [m]

phiKurve []

phiDrall [°]

phiK+D (=phigesamt) [°]
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Echatzen - Sperrfunktionen sind vorerst nicht tiberall programmiert -

V* = 0,00 --= Unsinn. Ist mit Vorbehalt so zu sehen, da zwischenzeitlich Sperrfunktionen eingebaut wurden. Grundsétzlich ist ein Drehsinn positiv - Drehsinn im Uhrzeigersinn; und umgekehrt.
Vinkel gesamt von 180° moglich! Korrigiert: alfaKurve ist nicht mehr bei alphas dabei.

s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!

zu prufen und normalerweise ungultig!

nsablaufes ist zumindest das Office 97 - 2003 erforderlich - oder eine spatere Version!
2,900 2,600 2,300 2,000 1,700 1,400 1,100 0,800 0,500 0,200 0,000 0,000
2,77 3,04 3,29 3,50 3,69 3,84 3,97 4,06 4,13 4,16 4,17 4,17

wenn v*-Geschwindigkeit aus atges [m/s]- = 0,000 ist, ist das Fahrzeug schon im Stillstand!

Wert [1/52] oder: nur fur den Drehsinn erforderlich: da: Drehsinn entgegegen dem Uhrzeigersinn: omega ist negativ und umgekehrt!

-0,803 -0,764 -0,726 -0,688 -0,650 -0,611 -0,573 -0,535 -0,497 -0,459 -0,420 -0,382
er < O unrichtig!
+: alphas [°] wird >; <-- Eingabe -: alphas [°] wird <
-37,550 -42,039 -46,308 -50,359 -54,191 -57,803 -61,197 -64,372 -67,328 -70,065 -72,582 -74,881
105,45 100,96 96,69 92,64 88,81 85,20 81,80 78,63 75,67 72,94 70,42 68,12
Achtung! atges darf nicht > sein als al! Alte Programmbezeichnung: XLS-P14 - SimulDiagrGra2 KfzBewegRadiusVerschVisual4ZeilenEingearb atMitAlph

s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!

10000 eSenkrecht [m]: -0,250 IHochachsePKW [kgm?2]: 2267 IHochachseLKW [kgm?2]: 2967 omega’PKW[1/{ -1,1026 |omega'LKW[1/s]
0,071 0,058 0,048 0,041 0,038 0,039 0,044 0,050 0,057 0,065 0,072 0,079
4,669 4,774 4,845 4,887 4,903 4,897 4,872 4,832 4,781 4,720 4,655 4,586
4,669 4,774 4,845 4,887 4,903 4,897 4,872 4,832 4,781 4,720 4,655 4,586
9,405 8,927 8,443 7,954 7,464 6,974 6,487 6,004 5,526 5,054 4,588 4,130
9,405 8,927 8,443 7,954 7,464 6,974 6,487 6,004 5,526 5,054 4,588 4,130
7,64 8,56 9,43 10,24 11,02 11,74 12,41 13,04 13,61 14,14 14,62 15,06
7,781 8,721 9,614 10,458 11,254 12,000 12,697 13,346 13,947 14,499 15,005 15,463
1317,38 1441,94 1565,68 1633,14 1557,46 1323,41 1033,07 777,01 579,21 432,13 322,95 241,06
1317,38 1441,94 1565,68 1633,14 1557,46 1323,41 1033,07 777,01 579,21 432,13 322,95 241,06
0,42 0,46 0,49 0,52 0,55 0,58 0,62 0,66 0,72 0,79 0,87 0,98
-202,55 -207,04 -211,31 -215,36 -219,19 -222,80 -226,20 -229,37 -232,33 -235,06 -237,58 -239,88
-37,13 -41,58 -45,82 -49,84 -53,64 -57,22 -60,58 -63,71 -66,61 -69,28 -71,71 -73,90
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7,781 8,721 9,614 10,458 11,254 12,000 12,697 13,346 13,947 14,499 15,005 15,463
1317,38 1441,94 1565,68 1633,14 1557,46 1323,41 1033,07 777,01 579,21 432,13 322,95 241,06

h (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - im oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend als +Wert oder als -Wert!
-0,256 -0,244 -0,232 -0,219 -0,206 -0,194 -0,181 -0,168 -0,156 -0,144 -0,132 -0,120
7,993 7,749 7,518 7,299 7,092 6,898 6,717 6,549 6,393 6,250 6,118 5,998
-0,929 -0,884 -0,837 -0,790 -0,743 -0,695 -0,648 -0,601 -0,555 -0,509 -0,464 -0,419
12,628 11,745 10,908 10,118 9,375 8,680 8,031 7,430 6,875 6,366 5,902 5,483

pkeit: + (positiv): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach rechts
gkeit: - (negativ): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach links - seitenverkehrt zu omega positiv

5,841 5,580 5,345 5,133 4,944 4,775 4,624 4,491 4,373 4,269 4,177 4,096
6,713 6,336 5,987 5,663 5,365 5,093 4,844 4,618 4,414 4,231 4,067 3,922
10,490 10,277 10,061 9,844 9,628 9,415 9,207 9,006 8,813 8,630 8,458 8,298
9,617 9,521 9,419 9,314 9,206 9,097 8,988 8,879 8,772 8,668 8,568 8,473
5,841 5,580 5,345 5,133 4,944 4,775 4,624 4,491 4,373 4,269 4,177 4,096
12,925 11,873 10,876 9,933 9,047 8,218 7,447 6,732 6,074 5471 4,924 4,432
14,384 13,396 12,450 11,549 10,694 9,889 9,132 8,427 7,773 7,171 6,621 6,123
12,126 11,438 10,789 10,177 9,603 9,066 8,564 8,098 7,666 7,269 6,905 6,575
10,667 9,916 9,215 8,562 7,956 7,396 6,879 6,403 5,967 5,569 5,209 4,884
12,925 11,873 10,876 9,933 9,047 8,218 7,447 6,732 6,074 5471 4,924 4,432
6,277 5,958 5,666 5,398 5,155 4,934 4,734 4,555 4,394 4,250 4,122 4,009
10,053 9,899 9,740 9,579 9,417 9,256 9,097 8,942 8,792 8,649 8,513 8,386
13,655 12,635 11,663 10,741 9,871 9,054 8,290 7,580 6,923 6,321 5,773 5,277
11,397 10,677 10,002 9,370 8,780 8,231 7,721 7,250 6,817 6,419 6,057 5,730
6,630 6,386 6,161 5,956 5,768 5,598 5,444 5,304 5,178 5,064 4,963 4,872
7,297 6,964 6,652 6,361 6,091 5,841 5,611 5,401 5,209 5,035 4,878 4,738
12,686 11,697 10,759 9,874 9,043 8,265 7,542 6,871 6,254 5,689 5,176 4,713
13,802 12,861 11,963 11,109 10,302 9,542 8,831 8,168 7,554 6,989 6,473 6,006
8,707 8,562 8,420 8,281 8,146 8,016 7,890 7,769 7,655 7,546 7,444 7,349
9,477 9,229 8,986 8,749 8,518 8,296 8,084 7,882 7,691 7,513 7,347 7,194
11,328 10,504 9,730 9,006 8,331 7,704 7,122 6,586 6,094 5,644 5,236 4,868
12,615 11,847 11,119 10,431 9,784 9,177 8,610 8,082 7,594 7,144 6,733 6,360
-59,13 -63,58 -67,82 -71,84 -75,64 -79,22 -82,58 -85,71 -88,61 -91,28 -93,71 -95,90
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s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!
3,036 2,676 2,316 1,956 1,596 1,236 0,876 0,516 0,156 0,000 0,000 0,000
3,61 3,95 4,25 4,51 4,72 4,89 5,02 5,10 5,14 5,14 5,14 5,14
wenn v*-Geschwindigkeit aus atges [m/s]- = 0,000 ist, ist das Fahrzeug schon im Stillstand!
Wert [1/s2] oder: nur fur den Drehsinn erforderlich: da: Drehsinn entgegegen dem Uhrzeigersinn: omega ist negativ und umgekehrt!
-0,945 -0,630 -0,315 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
der < O unrichtig!
+: alphas [°] wird >; <-- Eingabe -: alphas [°] wird <
-98,543 -103,957 -107,206 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289
122,46 117,04 113,79 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71
Achtung! atges darf nicht > sein als al!
s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!
10000 eSenkrecht [m]: -0,250 IHochachsePKW [kgm?2]: 2036 IHochachseLKW [kgm?2]: 2519 omega'PKW[1/ -1,2280 |omega'lKW[1/s]
0,125 0,106 0,093 0,086 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,954 4,257 4,429 4,505 4,523 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,954 4,257 4,429 4,505 4,523 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,643 3,132 2,600 2,060 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517
3,643 3,132 2,600 2,060 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
4,03 4,44 4,78 5,06 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18
4,146 4,583 4,959 5,271 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
1,96 2,17 2,39 2,65 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21
-319,54 -324,96 -328,21 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29
-96,59 -101,79 -104,81 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64
[ o84 | o9 [ 108 [ 120 | 132 [ 144 [ 156 | 168 [ 180 [ 1202 | 204 [ 216 |
4,146 4,583 4,959 5,271 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
h (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - im oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend als +Wert oder als -Wert!
0,294 0,255 0,215 0,174 0,076 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
14,093 14,348 14,563 14,737 14,813 14,813 14,813 14,813 14,813 14,813 14,813 14,813
-0,361 -0,316 -0,268 -0,219 -0,097 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
13,914 13,598 13,329 13,111 13,013 13,013 13,013 13,013 13,013 13,013 13,013 13,013
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pkeit: + (positiv): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach rechts
pkeit: - (negativ): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach links - seitenverkehrt zu omega positiv
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Il
_ | alpha-Rotations-Verzogerung, -Wert [1/s2] | | 0,3821 | | omega-Rotationsgeschwindigkeit [1/s] | | -1,070 |
|Fahrzeug 1| | Mazda | | alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [] | | -22,00 | v*-Geschwindigkeit aus at* [m/s] 12,222
130,00 130,00 Fakior* | | 0,0500
125,00 125,00
g 120,00 120,00 al-Verzdgerung langs Kfz [m/s2]
E 115,00 115,00 al (=atlmBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2})
X
c 110,00 110,00
2 5,00
5 105,00 105,00
H 100,00 100,00 Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00 ist.
S Werte nachher sind Unsinn!
(%} 95,00 95,00 .
@ 90,00 90,00
3 85,00 8500
3 80,00 8000 2
R 75,00 75,00 b
he] |
g B 70,00 70,00 o
S 65,00 6500 2
1%
2 |
é’, 3 60,00 60,00 ®
=g 55,00 55,00 3]
o =
g5 50,00 5000 o trs]
c? o 45,00 4500 g omega [Us]
© O =
b % 40,00 40,00 © anTats (an*) [m/s"2]
g - 35,00 35,00 at* [m/s"2]
@ 30,00 30,00 .
E 25,00 25,00
= s1Weg[m]
» 20,00 20,00
S rs* [m]
© 15,00 15,00
= nikurve [
2 10,00 10,00 phikurve []
= 5,00 5,00 phibral [°]
c : ) 3
E 0,00 0,00 phiK+D (=pt ) [°]
§ -5,00 § -5,00 sy Schwerpunktsweg [m]
o -10.08‘ -10,00 — — — sx Schwerpunktsweg [m]
2
= -15,00 -15,00
o Zeit t [s], sx Schwerpunktsweg, jeweils von 0,00 weg [m]
o N~ o [v2BTe) ~N o M [©2 ¢ o) D N ~ (2] [s2] o o - < o © N N [aN)
o «Q o e} (22} — < [} < Ll [<2] (o)) — <t [*2] n — O (2] (2] o [32} o o o
c © M o I N O M~ NN O O WM N A0 Q@ N N © o © ©
— [o>BNe)] [e2] [ee) [ee) [ee] ~ ~ ~ ~ ~ © © © (e} (e} o wn n n n n n n n
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| [Simulation des Kfz-Schwerpunktsweges| [apna-rottons verzogerng, et (/71 ][ 26250 ] [ omega-rotationsgessrwinaigerc /5] [ 3,150

| Fahrzeug 2 | | VW | alphaso-Schraglaufwinkel bei Beginn [°] || 0,00 | al-Verzdgerung langs Kfz [m/s2] = 00
I al (=atimBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2}) )
| | 130,00 130,00
| ) 125,00 125,00 V*_Geschxvind/igkeit 5,556
| g 120,00 120,00 aus at* [m/s]
[| 2 115,00 115,00 Faktor x* 0,0500
| | < 110,00 110,00
o
H ) 105,00 105,00 Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00
| | E 100,00 100,00 ist. Werte nachhsind Unsinn!
O
| | ‘g 95,00 95,00
| | @ 90,00 90,00
| | ﬁ 85,00 85,00 °
| § 80,00 80,00 ©
[}
| 2 75,00 7500
E s
T 70,00 70,00 5
| SS9 65,00 6500 2
a3z 2
| >3 60,00 60,00 ]
| £S5 s500 5500 5
| 3 § 50,00 50,00 B t[s]
o st
| | Dfé % 45,00 45,00 2 omega [1/s]
| g % 40,00 40,00 ® anTats (an*) [m/s"2]
g
| £ 35,00 35,00 at [misn2]
| = 30,00 30,00 v mis]
| E 25,00 25,00 weg
= s1Weg[m
| 20,00 20,00
> 3
| | © 15,00 15,00 rs* [m]
I 10,00 10,00 phikurve [°]
= 5,00 5,00 phiDrall ]
| g 0,00 0,00 phik+D (=phigesamt) [°]
<
| 3 -5,00 -5,00 sy Schwerpunktsweg [m]
Q by
| o -10,08 -10,00 — — — sx Schwerpunktsweg [m]
x
| > -15,00 _ — -15,00
o 1w O N~ O Zoqlt to[s]’ X %ghv:\v,aerprgn ng, J%""ellas v Okgo chg(l:m] Mm M M M M M ™
=i o N (32} N — (=) (2] < [} (2] — — — — — — — — — — — —
n (o> ep] ~ — < ~ [32] n N~ [e0) [e0) [e0) [ee] o« [ee] [ee] [e0) [ee] [ee] [ee] [ee]
| | 4 N & 0 0 oo <~ < < < < < ¢ & & & & & 5 <
— — — — — — — — — — — — — — — - — — — — — — —

o3
(o2}
S
<
-
I

L 14,813%
|| 14,8135

Ing. Wolfgang Huber, A-3100 St. Pélten, Fuchsenkellerstralie 22 Blatt3-Muster Simul-alt Blattl - Seite 14 Copyright. Alle Rechte vorbehalten. 13.09.2014



XLS-P14a-zMakrosSimulDiagrGrafikZeichnen2KfzBogenfahrt

Ratatico-Meii nmchr gl

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17
-0,344 -0,306 -0,268 -0,229 -0,191 -0,153 -0,115
-76,962 -78,823 -80,465 -81,888 -83,092 -84,077 -84,844 -
66,04 64,18 62,54 61,11 59,91 58,92 58,16
hsKorrRichtigVerwenden aKkorrZeichnen - Kopie (45)-nehmen_neu neu - Kopie
-0,8427
0,085 0,091 0,096 0,101 0,000 0,000 0,000
4,516 4,448 4,383 4,322 4,268 0,000 0,000
4,516 4,448 4,383 4,322 4,268 0,000 0,000 -
3,678 3,233 2,795 2,363 1,936 1,936 1,936
3,678 3,233 2,795 2,363 0,000 0,000 0,000
15,45 15,79 16,10 16,35 16,47 16,47 16,47
15,876 16,244 16,567 16,847 17,083 17,083 17,083
178,89 131,21 94,41 65,96 13,32 0,00 0,00
178,89 131,21 94,41 65,96 13,32 13,32 13,32
1,10 1,25 1,44 1,66 2,17 2,17 2,17
-241,96 -243,82 -245,46 -246,89 -248,09 -249,08 -249,84
-75,86 -77,57 -79,03 -80,23 -80,23 -80,23 -80,23
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0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
5,14 5,14 5,14 5,14 5,14 5,14 5,14
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
-108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289
112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71
-0,9926
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18
5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21
-329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29
-105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64

5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
14,813 14,813 14,813 14,813 14,813 14,813 14,813
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
13,013 13,013 13,013 13,013 13,013 13,013 13,013
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P14 - Wert - Rechen - 1 m/s =" 3,6 km/h |Berechnung mit Vorbehalt! - nur bedingt verwendbar - nur grobes Ab)
QO simulation Simulation Eingabe Ergebnis System Ing. W. Huber |Negativwerte sind eventuell Unsinn - falls omega > 0,00 be
© Copyright. Alle Rechte vorbehalten. keine Eingabe! Stand: 13.09.2014 |Berechnung vorerst nur bis zu einem Schréaglaufy
auch Bogenfahrt| Zeitintervall delta t [s]] 0,4000 Fahrzeug 1 Mazda Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt did
a-Verzogerung, -Wert [m/s2] Dieser a0O-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
a-Beschleunigung, +Wert [m/s?2] -3,00 |<--- Eingabe als + oder - Wert Es ist zumindest das Ms Excel 2007 erforderlich -
V-Geschwindigkeit [m/s 5,000 3,800 2,600 1,400 0,200 0,000 0,000
s-Wegstrecke-kumuliert [m] 0,00 1,76 3,04 3,84 4,16 4,17 4,17
tDrall - Drallzeit [s] 2,800 |Achtung! Die Drallzeit tDrall darf nicht > sein als die gesamte Bewegungszeit:
alpha-Rotations-Verzégerung, -Wert [1/s2] 0,3821 |<--- aus Eingabe von omega: als + oder - Wert alpha-Rotations-Beschleunigung,
omega' - Rotationsgeschwindigkeit [1/s] -1,070 -0,917 | -0,764 | -0,611 | -0,459 -0,306 | -0,153
us-KraftschlussbeiwertReif/Fahrbahn 0,500 |Achtung bei omega! Nachdem omega = 0,000 ist, ist eine Anderung von 0 auf > 0 od
0,00 alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [©1] -22,00 [wenn omega' - Rotationsgeschwindigkeit - positiv ist, dann (bzw. negativ - alles umgekehrt!): <-- Eingabq
phiDrall [°] - neu eingefligt 24.5.2011 0,00 -22,771 -42,039 -57,803 -70,065 -78,823 -84,077
alphas-Schraglaufwinkel kumuliert-neu-korr-[°] -22 -44.77 -64,04 -79,80 -92,06 -100,82 -106,08
a0: Wert+: Dauerverzogerung [m/s2] 0,000 |a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel ¢ !
al-Verzdgerung langs Kfz [m/s?] 5,00 |al (= atimBremsmax = ps * g {g=9,81m/s2}) |Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x* 1,0000 Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
an(quer)max = x* . al 5,000 |Berechnung v. omega': |Fahrzeugmasse m [kg]: 1600 StoRantrieb Sgesamt (Kompr + Resti) [Ns]:
anTatsachlich (an*) [m/s2]| 4,356 3,716 2,465 1,426 0,809 0,875 0,000
atTatsachlich/mdglich/max [m/s2] 5,00
at*-Verzég aus ReifenSchraglauf-korr- [m/s2] 1,837 2,698 3,987 4,661 4,891 4,872 4,769
atges = at* + a0 [m/s2 1,837 2,698 3,987 4,661 4,891 4,872 4,769
v*-Geschwindigkeit aus atges  [m/s]| 12,222 11,143 9,548 7,683 5,727 3,778 1,871
v*-Geschwindigkeit aus atges - ohne Negativwert [m/s] 12,222 11,143 9,548 7,683 5,727 3,778 0,000
s*-Weg aus atges und v* - kumuliert [m] 0,000 4,67 8,81 12,26 14,94 16,84 17,60
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum[m] 0,000 4,889 9,346 13,165 16,238 18,529 20,040
rs*-Schwerpunkts-Radius [m] 34,29 36,72 43,42 52,07 55,59 25,81 3,03
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] 34,29 36,72 43,42 52,07 55,59 25,81 3,03
Bogenrichtung (rs*-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rs* im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rs* entgegen dem Uhrzeigersinn
phiKurve [1 0,00 7,29 12,75 16,54 19,31 23,53 37,82
DefinitionZeile75| phiO: = Auslaufwinkel+phiDrall [ 0,00 -22,77 -42,04 -57,80 -70,06 -78,82 -84,08
phiKurve+Drall (= phigesamt) [° 0,00 -15,48 -29,29 -41,26 -50,76 -55,29 -55,29
Sinus (des Winkels [°] - Eingabe) 33,62 0,55368 Cosinus (des Winkels [°]-Eingabe) 10,00 0,9848078 |Tangens (des
ArcCosinus (des Winkels - Ergebnis [°]) 0,00 90,00
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Zeitende [s] Bogenfahrt Fahrzeug 1 |Eingabe Zeitintervall deltaA t [s] in Spalte C5 |Die Bogenfg
10,0000 (® Bogenfahrt bis 30 km/h 2,00 O Bogenfahrt iiber 30 km/h bis 70 km/h O Bogenfahrt iber 70 km/h  |Bei Bogenfahrt: Abstand von Front
Spurkreisdurchmesser @ [m]| 18,00 |Ubersetzungsverhéltnis: Lenkradeinschlag zu Vorderradeinschlag 20,00 Lenkraddrehy
v-Schwerpunktsgeschwindigkeit [m/s]] 3,000 3,000 | 3,000 | 3,000 | 3,000 3,000 3,000
a0: Wert+: Dauerverzogerung [m/s2] 0,000 |a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel ¢ !
al-Verzdgerung langs Kfz [m/s?] 3,00 [al (=atimBremsmax = ps * g {g=9,81m/s2}) |Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x 0,8500 |an(quer)max =x * al 2,550
rs-MindestensErforderlich - aus an(quer)max aus v und a0 [m] 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53
anMax aus rs-mindestMaoglich [m/s2] 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550
an aus Lenkeinschlag-vorgewahlt [m/s2] 0,000 0,103 0,208 0,316 0,428 0,544 0,663
Hinweis zu Sprurkreisradius! Wenn in der Zeile 69 der Rechenwert kleiner als C40/2 (C40 ist der eingegebene Spurkreisdurd
Zu korrigierender Faktor 2 aus Spurkreis@: Drehrichtung Lenkrad: +1, -1 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000
Faktor 2: fiir Drehrichtung Lenkrad: +1:im Uhrzeigersinn, -1:gg. Uhrzeigersinn 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000
- Lenkraddrehung: Beginn nur, wenn C52 leer ist | 0,0000020 40,00 80,00 120,00 160,00 200,00 240,00
v Lenkraddrehg: Beginn nur, wenn C52 leer ist[°] 40,00 80,00 120,00 160,00 200,00 240,00
Lenkraddrehung: zu Zeile 49: Grad pro Etappe o. Faktor 1 [°] 10 Faktor fiir Anderung der Lenketappe in Grad - Etappe normalerweise 10° (Faktor 1) 4,00
Linkslenkung: nicht programmiert [ [ [ [
Lenkraddrehung nach links [°] 0 Faktor fiir Anderung der Lenketappe in Grad - normalerweise 10° (Faktor 1) 1,00
rd-Drehpol-Radius [m) ##H#HH#H 87,67 43,23 28,39 20,96 16,48 13,48
Korrektur |rd-Drehpol-Radius [m] #EHHEH 87,67 43,23 28,39 20,96 16,48 13,48
phiKurve aus rd - kumuliert [° 0,00 0,78 2,37 4,79 8,05 12,17 17,18
DefinitionZeile75 | phi0:=Winkel Beginn+phiKurveKumul.[°] 0,00 0,78 2,37 4,79 8,05 12,17 17,18
Korrektur |sS(Schwerpkt) - Weg aus a0 und v - kumul [m] 0,000 1,200 2,400 3,600 4,800 6,000 7,200
Korrektur |srd-Schwerpkt verschoben auf rd:Weg kum[m] 0,000 1,200 2,398 3,595 4,787 5,974 7,153
Bogenrichtung (rd-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rd im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rd entgegen dem Uhrzeigersinn
Einschlagwinkel kurvenéuReres Vorderrad aus Lenkeinschlag [°] | 0,0000001 2,00 4,00 6,00 8,00 10,00 12,00
Korrektur |Einschlagwinke| des kurvenauReren VR °110,0000001 2,00 4,00 6,00 8,00 10,00 12,00
rs-Schwpkt-Radius aus Einschlagwinkel d. kurvenduReren VR[m] | 1,78E+09 87,69 43,26 28,44 21,01 16,55 13,57
Korrektur |rs-Schwerpunkts-Radius tatsachlich [m] | 1,78E+09 87,69 43,26 28,44 21,01 16,55 13,57
Korrektur |Winkel alpha: rd zu rs [°] 5E-08 1,01 2,05 3,12 4,23 5,37 6,56
Rv-Radius Vorderachsmitte Fahrzeug 1 [m] | 1,78E+09 87,73 43,34 28,56 21,19 16,77 13,84
rVR-Radius aus Einschlagwinkel des kurvenduReren VR [m] | 1,78E+09 88,83 44,44 29,66 22,27 17,85 14,91
Zu Zeile 49-korr. Fakt. 2 aus Spurkreis@: Drehrichtg Lenkrad: +1, -1 auf 0 od. entgg. Richtun 79,83 35,44 20,66 13,27 8,85 5,91
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CommandButtoni | Fahrzeug 1 Grafik zeichnen: Simulation oder Bogenfahrt
srd-Weg: kumul [s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] 0,000 1,200 2,398 3,595 4,787 5,974 7,153
rd-Drehpol-Radiu|rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] | #HH#HHHE 87,67 43,23 28,39 20,96 16,48 13,48
phiO:Auslaufwil phiO - ist neu C33 [°1 0,000 Bei Simulation: phiO gleich wie C33: Winkel zwischen der y-Achse (bzw. der Senkrechten) und der Tangente an den Fz
auf xAchse |delta s, mit rs* und delta phi Kurve-Test  [m] 0,000 0,008 0,033 0,075 0,133 0,208 0,299
0,000 s, kum aus rs* u. delta phi d. Schwerpunkts[m]| 8,000 8,008 8,041 8,116 8,249 8,457 8,756
Verschiebung |delta s, mit rs* und delta phi Kurve-Test  [m] 0,000 1,200 1,198 1,194 1,185 1,168 1,140
0,000 s,kum aus rs* u. delta phi d. Schwerpunkts[m]] 12,400 13,600 14,798 15,992 17,176 18,344 19,485
auf yAchse Automalle: Der Text in den Rubriken B73 bis B79 gilt nur fiir die Simulation. Bei der Bogenfahrt gilt sinngeméal anstelle
Lange L 5,800 |furx[°],el [m] -15,859 4,5741 | 4,5741 Musterberechng. f. linke Fronteckd
Breite B 2,500 J|e1 [n] 4,5741 Musterberechnung f. linke Frontec
Radstand d [ 3,100 |beta=x+alphaso+phiD+phio [] 105,859 | IK: Kupplungs- oder Sattelpunkt a
Spurweite vorne Sv [m 2,200 |s,-Wert [m 4,40000 Fahrzeug 1: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Spurweite hinten Sh [m| 2,100 |s,-Wert [m -1,25000 Fahrzeug 1: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
3,000 li Rubrik:fiir Simulation: S-Abst v Front ASF[m] 4,400 |s,-Wert kumuliert [m] 4,40000 FeldC:Bei Bogenfahrt:Abstand v. Front zu Drehachse ADRgnzeuq[M]
Fahrgestellilberhang vorne Uv [ml] 1,300 |s,-Wert kumuliert [m] -1,25000 Fahrgestellilberhang hinten Uh [m
-1,250 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 6,750 6,819 6,974 7,237 7,627 8,163 8,862
1,250 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 9,250 9,318 9,472 9,729 10,103 10,607 11,250
1,250 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 9,250 9,239 9,232 9,245 9,291 9,384 9,537
-1,250 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 6,750 6,739 6,734 6,753 6,815 6,940 7,148
-1,250 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 6,750 6,819 6,974 7,237 7,627 8,163 8,862
4,400 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 16,800 18,016 19,246 20,481 21,708 22,909 24,058
4,400 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 16,800 17,982 19,142 20,272 21,358 22,382 23,319
-1,400 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m]| 11,000 12,183 13,347 14,492 15,615 16,712 17,778
-1,400 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten ~ [m]| 11,000 12,217 13,451 14,701 15,965 17,239 18,517
4,400 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 16,800 18,016 19,246 20,481 21,708 22,909 24,058
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] 8,000 8,068 8,223 8,483 8,865 9,385 10,056
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 8,000 7,989 7,983 7,999 8,053 8,162 8,342
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] | 16,800 17,999 19,194 20,376 21,533 22,645 23,688
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m1| 11,000 12,200 13,399 14,597 15,790 16,976 18,147
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten  [m] 6,900 6,951 7,071 7,278 7,594 8,036 8,621
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 9,100 9,151 9,269 9,471 9,772 10,186 10,723
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 15,500 16,715 17,941 19,173 20,400 21,607 22,771
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 15,500 16,684 17,850 18,989 20,092 21,143 22,121
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 6,950 6,958 6,992 7,070 7,209 7,431 7,753
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 9,050 9,058 9,090 9,162 9,289 9,484 9,759
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 12,400 13,614 14,841 16,079 17,323 18,566 19,795
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 12,400 13,585 14,754 15,904 17,029 18,123 19,175
Verdrehwinkel Kfz gesamt zur Senkrechten [°] 0,00 0,78 2,37 4,79 8,05 12,17 17,18
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Grafik zeichnen: Bogenfahrt

1-Achsanhang|

Anhénger 1 zu

Fahrzeuqg 1

Bei Bogenbegi

telpkt am Zugfzg HtHHH 87,68 43,25 28,42 20,99 16,52 13,54
Korrektur HtH 87,67 43,23 28,39 20,96 16,48 13,48
1,78E+09 87,73 43,34 28,56 21,19 16,77 13,84
0,0000001 2,00 4,00 6,00 8,00 10,00 12,00
0,000 0,784 2,373 4,786 8,046 12,172 17,182
0,000 0,784 1,590 2,420 3,277 4,164 5,085
1,00 <-- +1:rdim Uhrzeigersinn <-- -1:rd entgegen dem Uhrzeigersinn Vorerst ist 1]
phi2: Winkel zwischen RIK und ID,E - 1-Achsanhénger: Etappe[°] 0,000 -0,040 0,738 2,208 4,308 6,993 10,223
RIK-Drehpol-Radius IKFzg1 fiir 1-Achsanhan(Minus=Linksbog)[m] | #H#H#HH# -16030,93 870,13 290,72 149,10 91,99 63,11
RA-Drehpol-Radius von ID,E fiir den 1-Achsanhénger [m] | #HHHHH -16030,93 870,06 290,50 148,67 91,31 62,10
1-Achsanhanger [Winkel B: y + 8/2 - kumuliert [°] 0,000 0,040 0,045 0,159 0,461 1,014 1,874
Ab hier: 2-Achsanhanger RE-Drehpol-Radius vom Lenkschemel (= die Vorderachse) des Anhangers [m] Die Anhéng
a: Winkel zw. Drehpolachse(rd)Fzg1 u. RE-VA-Anhanger-pro Etap[°] | 0,0000000 0,784 1,590 2,420 3,277 4,164 5,085
phi: Winkel zwischen RIK-Fzg1 und RE-VA-Anhénger-pro Etappe [°] 0,0000000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
noch prufen|RE-Drehpol-Radius von VA-Mitte Anhanger [m] 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
Falsch!? |RA-Drehpol-Radius v. Drehpunkt Anhanger[m] 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
noch prufen|RA-Drehpol-Radius mit IR,A Anhanger [m] HtHHHHH -16030,93 870,06 290,50 148,67 91,31 62,10
Berechnungen fur Grafik zeichnen: Bogenfahrt Anhanger 2-achsig. Diese Berechnung gilt vorerst nur fiir den vorderen Teil des Anhéngers! Der 2-Achsal
d/2: Etappe:IK-ID,E zu IK:/2[°] = Zeile darunter [ 0,000 1,368 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
0,000 1,368 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
AK: Al — K2, usw. Absolutwert: Etappe  [m] 14,752 15,773 16,828 17,914 19,031 20,171 21,328
x1: Etappe [m 0,000 0,376 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
b: Etappe: As, yon ik @bzglich x1 [m] 0,000 0,377 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
Winkel y: Etappe: aus b zu ID,E [© 0,000 2,355 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
Winkel B:y + 6/2 - kumuliert °] 0,000 3,723 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
y3 als Senkrechte: Etappe [m] 14,752 15,755 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
y3 als Absolutwert: Etappe [m] 14,752 15,755 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
c: Etappe m] 9,160064 9,143338 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
y2 Etappe = ID,Ey * cos p [m] (alt x2 Etappe) | 9,160064 9,140733 #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
Teilergebnis fir phio+Winkel €: - kumuliert [°]] FALSCH FALSCH 0,7827 2,3664 4,7689 8,0071 12,0968
Teilergebnis fir phi0+Winkel €: - kumuliert [°] 0,0000 0,7827 2,3664 4,7689 8,0071 12,0968
Teilergebnis fir phi0+Winkel €: - kumuliert [°] 0,0000 0,7827 2,3664 4,7689 8,0071 12,0968
FALSCH 0,0000 0,7827 2,3664 4,7689 8,0071 12,0968
phi0+Winkel €: aus As, u. As,IK u. ID,A-kum[°] | 35,5377 32,8020 30,4410 28,4469 26,8142 25,5381 24,6145
sxID,A - 2-Achsanhanger kumuliert [m] FALSCH 7,992 7,992 8,016 8,081 8,204 8,402
syID,A - 2-Achsanhanger kumuliert [m] FALSCH FALSCH 13,599 14,796 15,988 17,171 18,338
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhinger [m] 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhinger [m] 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
8,000 7,992 7,992 8,016 8,081 8,204 8,402
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhinger 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
11,200 12,400 13,599 14,796 15,988 17,171 18,338
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhénger [m] 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
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Berechnungen fur Grafik zeichnen: Bogenfahrt

Anhéanger 1-achsig zu Fahrzeug 1: erweitert auf Anhanger 2-achsig. Diese Berechnung gilt vorerst nur fu

System Halm |8/2: Etappe:IK-ID,E zu IK:/2[°] = Zeile darunter 0,000 0,019 0,002 0,054 0,144 0,263 0,409
System Halm 0,000 0,019 0,002 0,054 0,144 0,263 0,409
System Halm |AK: A1 — K2, usw. Absolutwert: Etappe  [m] 12,400 12,399 12,397 12,393 12,385 12,372 12,352
System Halm [x1: Etappe [m 0,000 0,004 0,001 0,012 0,031 0,057 0,088
System Halm |b: Etappe: AS, ,on k @bzglich x1 [m] 0,000 0,004 0,001 0,012 0,031 0,057 0,088
System Halm |Winkel y: Etappe: aus b zu ID,E [© 0,000 0,021 0,003 0,060 0,159 0,290 0,451
System Halm [Winkel B:y + 6/2 - kumuliert °] 0,000 0,040 0,045 0,159 0,461 1,014 1,874
System Halm |y3 als Senkrechte: Etappe m] 12,400 12,399 12,397 12,393 12,384 12,371 12,348
System Halm |y3 als Absolutwert: Etappe [m] 12,400 12,399 12,397 12,393 12,385 12,371 12,350
System Halm |c: Etappe m] 11,200000 11,199998 11,200000 11,199983 | 11,199879 | 11,199595 | 11,199025
System Halm |y2 Etappe = ID,Ey * cos p [m] (alt x2 Etappe) | 11,200000 11,199997 11,200000 11,199978 | 11,199844 | 11,199478 | 11,198740
System Halm 8,000 7,984 7,983 7,985 7,991 8,006 8,035
System Halm 0,000 1,200 2,399 3,596 4,789 5,973 7,144
phi0: = Winkel bei Beginn Bogenfahrt: Anhanger [°] 0,000 Bei Bogenfahrt: phiO gleich wie C59 (Fahrzeug 1): Winkel zwischen der y-Achse und derAnhéngerlangsachse. Bei Begin
Teilergebnis fiir: phio+Winkel €: aus As, u. As,:IK u. ID,E-kum [° 0,0000 0,0400 0,0452 0,1586 0,4608 1,0142 1,8738
Teilergebnis fiir: phio+Winkel e: WENN(D49>=0; [°]| 0,0000 -0,0400 -0,0452 0,1586 0,4608 1,0142
Teilergebnis fiir: phio+Winkel e: WENN(D49<0; © 0,0000 0,0400 0,0452 -0,1586 -0,4608 -1,0142
DefinitionZeile75 | phi0+Winkel €: aus As, u. As,.IK u. ID,E-kum [°]]  0,0000 -0,0400 -0,0452 0,1586 0,4608 1,0142 1,8738
System Halm |s,kum:phiO+phiKurve ID,E Anh [m] 8,000 7,984 7,983 7,985 7,991 8,006 8,035
System Halm |s,kum:phiO+phiKurve ID,E Anh [m] 0,000 1,200 2,399 3,596 4,789 5,973 7,144
0,000 0,008 0,033 0,075 0,133 0,209 0,300
8,000 7,989 7,983 7,999 8,053 8,162 8,342
8,000 7,992 7,992 8,016 8,081 8,204 8,402
s,kumul: phi0+phiKurve:ID,A: 2-Achsanhénger-Lenkschemel [m] 8,000 7,984 7,983 7,985 7,991 8,006 8,035
s,kum: phi0 + phiKurve: ID,E: 1- oder 2-Achsanhénger [m] 8,000 7,984 7,983 7,985 7,991 8,006 8,035
0,000 1,200 1,199 1,195 1,187 1,171 1,145
11,000 12,200 13,399 14,597 15,790 16,976 18,147
11,200 12,400 13,599 14,796 15,988 17,171 18,338
s,kumul: phi0+phiKurve:ID,A: 2-Achsanhénger-Lenkschemel [m] 0,000 1,200 2,399 3,596 4,789 5,973 7,144
s,kum: phi0 + phiKurve: ID,E: 1- oder 2-Achsanhanger [m] 0,000 1,200 2,399 3,596 4,789 5,973 7,144
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Grafik zeichnen: Bogenfahrt - Ende vorerst | Anhanger 1 zu Fahrzeug 1

[Geandert 06.03.2014 in den Zeilen: auf 144 alt, 1

AnhéngermaBe: IK: Kupplungs- oder Sattelpunkt am Zugfahrzeug - Fahrzeug 1 - : Abstand von der Hinterachse: +Wert: hinter Hinterachse, -Wert: vor|
auf xAchse |Lange L 12,000 |fiirx [], el [m] -7,125 10,0778 10,0778 |ASrde 2u Anhanger - Abstand verschol
0,000 Breite B 2,500 Je1 [ 10,0778 IKAnhanger: Abstand vom Kupplungs- odé
Verschiebung |Radstand d I1 0,000 [beta=x+alphaso+phiD+phi0 [°] 97,125 +Wert: vor der Front, -Wert: hinter der H
0,000 Spurweite vorne Sv [m 0,000 |[s,-Wert [m 10,00000
auf yAchse  |Spurweite hinten Sh [m 0,000 [s,-Wert [m -1,25000 Bei Bogenfahrt: ID,A - Abstand von IK-Kupplungspunkt Fzg 1 zu Lenk
Abstand von Frontaanger 2U Drehachse AFDRapnanger [m] 10,000 |[s,-Wert kumuliert [m] 10,00000 Bei Bogenfahrt: Abstand von Frontasnanger 2U Drehachse AFDRannanger |l
Fahrgestelliiberhang vorne Uv [m]| 10,000 |s,-Wert kumuliert [m] -1,25000 Bei Bogenfahrt: ID,E - Abstand vom Kupplungs- oder Sattelpunkt am
Fahrgestellilberhang hinten Uh [m] 2,000 xK: MaR vom Kupplungskopf am Fzg 1 bis zur Drehachse Fzg 1 [m]
-1,250 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 6,750 6,727 6,725 6,762 6,822 6,933 7,113
1,250 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 9,250 9,227 9,225 9,262 9,321 9,433 9,612
1,250 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 9,250 9,235 9,234 9,229 9,225 9,221 9,219
-1,250 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 6,750 6,735 6,734 6,729 6,725 6,721 6,721
-1,250 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 6,750 6,727 6,725 6,762 6,822 6,933 7,113
10,000 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 10,000 11,199 12,398 13,599 14,798 15,994 17,180
10,000 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 10,000 11,201 12,400 13,592 14,778 15,949 17,098
-2,000 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | -2,000 -0,799 0,400 1,592 2,779 3,951 5,105
-2,000 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| -2,000 -0,801 0,398 1,599 2,799 3,996 5,186
10,000 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 10,000 11,199 12,398 13,599 14,798 15,994 17,180
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] 8,000 7,977 7,975 8,012 8,072 8,183 8,362
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 8,000 7,985 7,984 7,979 7,975 7,971 7,970
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] | 10,000 11,200 12,399 13,596 14,788 15,972 17,139
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| -2,000 -0,800 0,399 1,596 2,789 3,973 5,145
Verdrehw. Anhénger ges. zur Senkrechten [°] 0,00 -0,04 -0,05 0,16 0,46 1,01 1,87
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Simulation Fahrzeug 2
Zeitintervall delta t [s]l 0,1200 Fahrzeuqg 2 VW Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
a-Verzogerung, -Wert [m/s2] Dieser a0O-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
a-Beschleunigung, +Wert [m/s?2] -3,00 |<--- Eingabe als + oder - Wert
V-Geschwindigkeit [m/s 5,556 5,196 4,836 4,476 4,116 3,756 3,396
s-Wegstrecke-kumuliert [m] 0,00 0,65 1,25 1,81 2,32 2,79 3,22
tDrall - Drallzeit [s] 1,200 |Achtung! Die Drallzeit tDrall darf nicht > sein als die gesamte Bewegungszeit:
alpha-Rotations-Verzégerung, -Wert [1/s2] 2,6250 |<--- aus Eingabe von omega: als + oder - Wert alpha-Rotations-Beschleunigung,
omega' - Rotationsgeschwindigkeit [1/s] -3,150 -2,835 | -2,520 | -2,205 | -1,890 -1,575 | -1,260
us-KraftschlussbeiwertReif/Fahrbahn 0,500 |Achtung bei omega! Nachdem omega = 0,000 ist, ist eine Aénderung von 0 auf > 0 g
-150,00 [alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [] 0,00 Wenn omega' - Rotationsgeschwindigkeit - positiv ist, dann (bzw. negativ - alles umgekehrt!): <-- Eingabé
phiDrall [°] - neu eingefligt 24.5.2011 0,00 -20,575 -38,984 -55,227 -69,305 -81,217 -90,963
alphas-Schraglaufwinkel kumuliert-neu-korr-[°] 221 200,43 182,02 165,77 151,70 139,78 130,04
a0: Wert +: Dauerverzégerung [m/s2]| 0,000 |a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel ¢ !
al-Verzdgerung langs Kfz [m/s?] 5,00 |al (= atimBremsmax = ps * g {g=9,81m/s2}) |Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x* 0,0500 Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
an(quer)max = x*.al 0,250 |Berechnung v. omega': |Fahrzeugmasse m [kg]: 1000 StoRantrieb Sgesamt (Kompr + Resti) [Ns]:
anTatsachlich (an*) [m/s2]f 0,164 0,193 0,246 0,259 0,220 0,183 0,151
atTatsachlich/mdglich/max [m/s2] 5,00
at*-Verzég aus ReifenSchraglauf-korr- [m/s2] 3,217 2,504 0,954 0,522 1,778 2,760 3,473
atges = at* + a0 [m/s2] 3,217 2,504 0,954 0,522 1,778 2,760 3,473
v*-Geschwindigkeit aus atges  [m/s]| 5,556 5,255 5,141 5,078 4,865 4,534 4,117
v*-Geschwindigkeit aus atges - ohne Negativwert [m/s] 5,556 5,255 5,141 5,078 4,865 4,534 4,117
s*-Weg aus atges und v* - kumuliert [ml 0,000 0,65 1,27 1,89 2,48 3,05 3,57
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] 0,000 0,667 1,297 1,914 2,524 3,108 3,652
rs*-Schwerpunkts-Radius [m]| 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschréankung[m] 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
Bogenrichtung (rs*-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rs* im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rs* entgegen Uhrzeigersinn
phiKurve [ 0,00 0,25 0,57 0,92 1,22 1,49 1,73
Definiti.Zeile... |phiO: = Auslaufwinkel+phiDrall [°] -221,00 -241,57 -259,98 -276,23 -290,30 -302,22 -311,96
phiKurve+Drall (= phigesamt) [° 0,00 -20,33 -38,41 -54,31 -68,08 -79,72 -89,23
Sinus (des Winkels [°] - Eingabe) 30,00 0,50000 Cosinus (des Winkels [°]-Eingabe) 30,00 0,86603
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] 0,000 0,667 1,297 1,914 2,524 3,108 3,652
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
phiO - ist neu C109 [°1] -221,000 [winkel zwischen der y-Achse (bzw. der Senkrechten) und der Tangente an den Fzg.Schwerpunkt - bei Simulationsbegin
auf xAchse |delta s, mit rs* und delta phi Kurve [m]] 0,000 0,425 0,406 0,396 0,383 0,360 0,329
6,000 s, kumul als Koordinaten d. Schwerpunktes [m] 6,000 6,425 6,830 7,227 7,610 7,969 8,299
Verschiebung |delta s, mit rs* und delta phi Kurve [m]] 0,000 -0,490 -0,474 -0,468 -0,458 -0,434 -0,401
10,000 s, kumul als Koordinaten d. Schwerpunktes [m]| 10,000 9,510 9,036 8,568 8,110 7,676 7,275
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auf yAchse Automale:
Lange L 4,000 |firx ], e1 m] 23,025 21731 | 21731
Breite B 1,700 |e1 [ 2,1731
Radstand d [ 2,350 |beta=x+alphaso+phiD[°] 334,025 |
Spurweite vorne Sv M 1,500 |s-Wert [m] -0,95177 Fahrzeug 2: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Spurweite hinten Sh I 1,500 |[s,-Wert [m] 1,95362 Fahrzeug 2: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Schwerpunktsabstand von Front ASF [m] 2,000 |s,-Wert kumuliert [m] -0,95177
Fahrgestellilberhang vorne Uv [ml] 0,800 |s,-Wert kumuliert [m] 1,95362
5,736 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,150 4,933 4,922 5,106 5,437 5,850 6,287
4,264 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,850 6,527 6,254 6,098 6,071 6,153 6,310
6,264 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,850 7,916 8,739 9,347 9,782 10,089 10,310
7,736 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,150 6,322 7,407 8,355 9,148 9,786 10,287
5,736 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,150 4,933 4,922 5,106 5,437 5,850 6,287
7,843 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 12,000 11,090 10,075 9,044 8,068 7,197 6,452
8,693 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 12,000 11,680 11,131 10,425 9,646 8,869 8,152
12,157 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 8,000 7,929 7,997 8,091 8,152 8,156 8,098
11,307 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 8,000 7,339 6,941 6,711 6,575 6,483 6,398
7,843 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 12,000 11,090 10,075 9,044 8,068 7,197 6,452
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] 6,000 5,730 5,588 5,602 5,754 6,001 6,299
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 6,000 7,119 8,073 8,851 9,465 9,937 10,298
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] | 12,000 11,385 10,603 9,735 8,857 8,033 7,302
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 8,000 7,634 7,469 7,401 7,364 7,319 7,248
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,250 5,304 5,497 5,814 6,216 6,655 7,089
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,750 6,711 6,672 6,690 6,776 6,922 7,109
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 11,200 10,374 9,510 8,659 7,863 7,152 6,541
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 11,200 10,895 10,442 9,877 9,254 8,628 8,041
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 5,250 6,121 6,957 7,723 8,396 8,967 9,438
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,750 7,527 8,133 8,598 8,956 9,235 9,459
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m] 8,850 8,171 7,669 7,288 6,985 6,733 6,510
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 8,850 8,692 8,601 8,506 8,377 8,209 8,009
Verdrehwinkel Kfz gesamt zur Senkrechten [°] 0,00 -20,33 -38,41 -54,31 -68,08 -79,72 -89,23

Erweiterung mit Berechnung und Darstellung im Diagramm der Schwerpunktsbewegung des Kfz auf seinem Schwerpunktsweg mit s1-Weg
die Punktkoordinaten. Delta s, und s,-kumuliert wird in Werten (als Zahlen) auf der x-Achse angegeben. Die x-Achse gibt nur die Rubriken
Der dargestellte Schwerpunktbewegungsweg entspricht somit nicht dem tatséchlichen errechneten Radius. Die x-Achse ist in keinem

anklicken. Dort unter "Hochstwert" und unter "Kleinstwert" die geédnderten Werte eingeben. Gleiche Werte fur y-Achse links und y-Achse rechts eingeben.
Fir eine bessere Ubersicht im Diagramm sind die Werte der y-Achse entweder sehr groR oder sehr klein anzusetzen (auf beiden Seiten gleiche Werte!).

Das Diagramm wird automatisch mit den entsprechenden Werten aus den obigen Tabellen erstellt. Falls der sxWert auf der linken y-Skala anders ist als auf der rechten y-Skala des
Diagramms ist die y-Skala zu korrigieren. Es ist auf der linken oder rechten y-Skala ein Zahlenwert mit Doppelklick anzuklicken. Es 6ffnet das Fenster: “"Achsen formatieren".

Dort unter "Skalierung" anklicken. Bei Hochstwert den aufgerundeten groiten Wert aus der Zeile sx eingeben. Wenn 0,0 der y-Achse links mit der y-Achse rechts nicht auf der gleichen
Linie liegt ist folgendes zu tun: Es ist auf der linken oder rechten y-Skala ein Zahlenwert mit Doppelklick anzuklicken. Es 6ffnet das Fenster: “"Achsen formatieren”. Dort unter "Skalierung"”
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, ° ° Simulationsablauf I
) a n samt 7
. ;\\ vorgegebener Endstellung

SIMUALTIONSABLAUF:
!\" Fahrzeug 1 - blau I

° Fahrzeug 2 - schwarz
O\K Beide Fahrzeuge mit der Schwerpunktsbahn. *

K VORGEGEBENE ENDSTELLUNG: H
Fahrzeug 1 - rot

Fahrzeug 2 - lila H
5 Die dickere Linie ist die Fahrzeugfront!

s Ende der Simulation bei der Geschwindigkeit
\ von 2,0 m/s = 7,2 km/h.
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\ \ \ \ \ \ \ \
_ | alpha-Rotations-Verzogerung, -Wert [1/s2] || 0,3821 | | omega-Rotationsgeschwindigkeit [1/s] | | -1,070 | v*-Geschwindigkeit | 12,222 |
aus at* [m/s]
| alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [°] | -22,00 | al-Verzoégerung langs Kfz [m/s?] 5,00 |
al (=atlmBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2}) ! | Eaktor x* | 1,0000 i
| Fahrzeug 1 || Mazda | /]
130,00 130,00 i
125,00 125,00 i
120,00 120,00 i
115,00 115,00 i
110,00 110,00 ]
105,00 105,00 ]
. 100,00 100,00 i
S 9500 95,00 |
T 90,00 90,00 |
X
._g’ 85,00 8500 & i
S 8000 8000 & |
5 7500 75,00 35 |
3 70,00 70,00 =
7 2 a
£ 6500 6500 3 |
'E 60,00 60,00 % |
g 5500 55,00 = I
$ 5000 50,00 &
g 45,00 45,00 E
] = t[s] I
— 40,00 40,00
2 35.00 3500 omega [1/s] ]
% 30:00 30:00 anTats (an*) [m/s"2] I
@ 25,00 25,00 at* [m/s"2] ,
_g 20,00 20,00 v [mis] N
5 15,00 15,00 s1Weg[m] N
2 10,00 10,00 rs* [m] i
E 5,00 5,00 phikurve [°] [
§ 0.00 0,00 phiDrall [7] i
g 500 -5,00 phik+D (=phigesam) [°] |
-1089 -10,00 .
-15,00 -15,00 H
Zeit t [s] i
Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00 ist. Werte nachher sind Unsinn! i
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_ |aIpha—Rotations—Verzﬁgerung, -Wert [1/s2] | | 2,6250 | | omega-Rotationsgeschwindigkeit [1/s] | -3,150 v*-Geschwindigkeit aus
at* [m/s]
| alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [°] | | 0,00 | al-Verzogerung langs Kfz [m/s2]
’
al Faktor x* 0.0500
’
| Fahrzeug 2 | | VW |

130,00 130,00

125,00 125,00

120,00 120,00

115,00 115,00

110,00 110,00
£ 105,00 105,00
5 100,00 100,00
S 9500 95,00
2 90,00 90,00
£ 8500 8500 &
2 80,00 80,00 §
[=2]
@ 75,00 7500 38
o =
g 70,00 70,00 s
e 65,00 65,00 =
& 60,00 60,00 ©
jo2} <
£ 55,00 5500 2
S 5000 50,00 &
£ 4500 4500 8 el
Z. 40,00 40,00 © omega [1/s]
% 35,00 35,00 anTats (an*) [m/s"2]
=}
g 30,00 30,00 at* [m/s"2]
[}
£ 2500 25,00 .
kS 20,00 20,00
< slWeg [m]
E 15,00 15,00
S 10,00 10,00 rs*Im]
(3 5,00 5,00 phiKurve [°]
> 0,00 0,00 phiDrall 7]

'5'00Q -5,00 phiK+D (=phigesamt) [°]

-1089 -10,00

-15,00 -15,00

Zeit t [s]
Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00 ist. Werte nachher sind Unsinn!
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Echatzen - Sperrfunktionen sind vorerst nicht tiberall programmiert -

V* = 0,00 --= Unsinn. Ist mit Vorbehalt so zu sehen, da zwischenzeitlich Sperrfunktionen eingebaut wurden. Grundsétzlich ist ein Drehsinn positiv - Drehsinn im Uhrzeigersinn; und umgekehrt.
Vinkel gesamt von 180° moglich! Korrigiert: alfaKurve ist nicht mehr bei alphas dabei.

s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!

zu prufen und normalerweise ungultig!

oder eine spatere Version!
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17

wenn v*-Geschwindigkeit aus atges [m/s]- = 0,000 ist, ist das Fahrzeug schon im Stillstand!

Wert [1/52] oder: nur fur den Drehsinn erforderlich: da: Drehsinn entgegegen dem Uhrzeigersinn: omega ist negativ und umgekehrt!

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
er < O unrichtig!
+: alphas [°] wird >; <-- Eingabe -: alphas [°] wird <
-85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829
-107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83
Achtung! atges darf nicht > sein als al! Alte Programmbezeichnung: XLS-P14 - SimulDiagrGra2 KfzBewegRadiusVerschVisual4ZeilenEingearb atMitAlph

s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!

10000 eSenkrecht [m]: -0,250 IHochachsePKW [kgm?2]: 3543 IHochachseLKW [kgm?2]: 5319 omega’PKW[1/{ -0,7057 |omega'LKW[1/s]
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60
20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03
37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82
-85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83
-55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29
Winkels [°] - Eingabe) 0,27 0,004782 |ArcSinus (des Winkels - Ergebnis [°]) 0,50 30,00 Cotangens (des Winkels [°] - Eingabe)
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hrt ist nur eine ungefahre Darstellung. |Automatische Lenkkorrektur (Zeile 49) nach Betatigung "CommandButton" in der Zeile 71 - nahe
zu Drehachse ADR [m] 4,400 Der Drehpol liegt senkrecht zur Fahrzeuglangsachse, bei: Bogenfahrt bis 30 km/h - auf Verlangerung der Hinterachse; Bogenfahrt bis 30 bis 70 km/h - in d
ng von geradeaus bis Volllenkeinschlag in Umdrehungen 2,78 Lenkraddrehung von geradeaus bis Volllenkeinschlag in Grad [°] 1000,00 [Maximaler Eir
3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000
s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grol3 ist, da der "a0-Wert" zu grof ist! Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Wel
3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53
2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550
0,787 0,915 1,049 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188
hmesser) ist, dann in dem entsprechenden Feld in der Zeile 49 den Wert O eingeben!
1,000 1,000 1,000 1,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
1,000 1,000 1,000 1,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
280,00 320,00 360,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00
280,00 320,00 360,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00
tatsachliche Eltappe der Lenlkraddrehung [|°] 40,00 Einschlagwinkel des kurvenaulReren Vorderrades pro Lenkraddrehung um 1° [°] 0,05000
tatsachliche Etappe fir Lenkraddrehung nach links [°] 0,00
11,33 9,71 8,44 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42
11,33 9,71 8,44 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42
23,10 29,92 37,68 46,36 55,43 64,51 73,58 82,66 91,73 100,80 109,88 118,95
23,10 29,92 37,68 46,36 55,43 64,51 73,58 82,66 91,73 100,80 109,88 118,95
8,400 9,600 10,800 12,000 13,200 14,400 15,600 16,800 18,000 19,200 20,400 21,600
8,323 9,480 10,622 11,746 12,921 14,096 15,270 16,445 17,619 18,794 19,969 21,143
14,00 16,00 18,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00
14,00 16,00 18,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00
11,44 9,83 8,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58
11,44 9,83 8,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58
7,79 9,07 10,41 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80
11,75 10,19 8,99 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04
12,81 11,25 10,03 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06
3,81 2,25 1,03 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06
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8,323 9,480 10,622 11,746 12,921 14,096 15,270 16,445 17,619 18,794 19,969 21,143
11,33 9,71 8,44 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42

.Schwerpunkt - bei Simulationsbeginn (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - in oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend as +Wert oder als -Wert! Bei Bogenfahrt: phiO gle
0,403 0,516 0,635 0,752 0,911 1,016 1,096 1,148 1,172 1,166 1,132 1,068
9,159 9,675 10,310 11,062 11,972 12,988 14,084 15,232 16,404 17,570 18,702 19,771
1,098 1,035 0,949 0,834 0,740 0,587 0,420 0,242 0,057 -0,128 -0,310 -0,485
20,582 21,618 22,566 23,400 24,140 24,728 25,147 25,389 25,446 25,318 25,008 24,523

Schwerpunkt: Schnittpunkt der Drehpolachse mit der Fahrzeuglédngsachse. Die Drehpolachse verlauft senkrecht auf die Fahrzeugldngsachse.

Fzg in x-Richtung (Rubrik L)[m] 12,010  |Test: Berechng. f. li Frontecke Fzg in x-Richtung (Rubrik L) [m] -1,250

e Fzg in y-Richtung (RubrikL)[m] 26,813 Test: Berechng. f. li Frontecke Fzg in y-Richtung (Rubrik L) [m] 4,400

h Zugfahrzeug - Fahrzeug 1 - : Abstand von der Hinterachse: +Wert: hinter Hinterachse, -Wert: vor Hinterachse [m] 1,200

pkeit: + (positiv): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach rechts

gkeit: - (negativ): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach links - seitenverkehrt zu omega positiv
4,400 Bei der Bogenfahrt wird der Fahrzeugschwerpunkt als in der Radstandsmitte sich befindend angesetzt.
1,400 xK: MaR vom Kupplungskopf am Fzg 1 bis zur Drehachse Fzg 1 [m] 1,200
9,735 10,787 12,010 13,383 14,886 16,422 17,951 19,436 20,840 22,127 23,265 24,226
12,034 12,953 13,989 15,108 16,305 17,498 18,658 19,756 20,764 21,658 22,415 23,016
9,759 10,060 10,444 10,911 11,528 12,262 13,094 14,003 14,967 15,961 16,960 17,940
7,460 7,893 8,465 9,186 10,110 11,186 12,388 13,684 15,042 16,430 17,810 19,151
9,735 10,787 12,010 13,383 14,886 16,422 17,951 19,436 20,840 22,127 23,265 24,226
25,120 26,055 26,813 27,341 27,666 27,750 27,590 27,191 26,563 25,721 24,687 23,487
24,139 24,807 25,284 25,5632 25,607 25,493 25,192 24,712 24,064 23,266 22,336 21,299
18,804 19,781 20,694 21,530 22,317 22,997 23,552 23,970 24,239 24,353 24,308 24,107
19,785 21,028 22,222 23,339 24,375 25,253 25,951 26,450 26,738 26,808 26,659 26,294
25,120 26,055 26,813 27,341 27,666 27,750 27,590 27,191 26,563 25,721 24,687 23,487
10,885 11,870 12,999 14,246 15,595 16,960 18,304 19,596 20,802 21,892 22,840 23,621
8,609 8,977 9,454 10,048 10,819 11,724 12,741 13,844 15,005 16,195 17,385 18,545
24,630 25,431 26,049 26,437 26,637 26,621 26,391 25,951 25,314 24,494 23,512 22,393
19,295 20,404 21,458 22,434 23,346 24,125 24,752 25,210 25,489 25,581 25,484 25,201
9,363 10,268 11,334 12,546 13,901 15,313 16,746 18,166 19,536 20,822 21,991 23,016
11,386 12,175 13,075 14,064 15,149 16,260 17,368 18,447 19,469 20,409 21,243 21,951
23,865 24,853 25,692 26,336 26,805 27,055 27,079 26,876 26,452 25,818 24,988 23,985
23,002 23,756 24,347 24,744 24,993 25,069 24,968 24,694 24,253 23,657 22,919 22,060
8,193 8,765 9,479 10,337 11,376 12,536 13,787 15,098 16,436 17,767 19,059 20,279
10,124 10,585 11,141 11,786 12,568 13,440 14,381 15,366 16,372 17,374 18,345 19,262
20,994 22,141 23,208 24,160 25,005 25,675 26,154 26,430 26,496 26,350 25,995 25,442
20,171 21,094 21,924 22,640 23,276 23,780 24,140 24,347 24,397 24,287 24,020 23,604
23,10 29,92 37,68 46,36 55,43 64,51 73,58 82,66 91,73 100,80 109,88 118,95
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n. Es darf schrag orientiert sein! Eine solche Variante ist programmiert! Es muss PhiO (C59) in der gleichen Richtung sein wie die gewahlte Bogenri

11,40 9,78 8,53 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51
11,33 9,71 8,44 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42
11,75 10,19 8,99 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04
14,00 16,00 18,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00
23,095 29,925 37,679 46,361 55,434 64,508 73,582 82,655 91,729 100,803 109,876 118,950
6,044 7,044 8,091 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190
ur die positive Bogenrichtung der rd-Kurve programmiert (C62)! Es muss PhiO (C59) in der gleichen Richtung sein wie die gewahlte Bogenrichtung
13,965 18,192 22,881 28,010 33,957 39,403 44,421 49,073 53,414 57,490 61,340 65,000
46,41 35,87 28,81 23,85 20,05 17,64 16,00 14,82 13,95 13,28 12,76 12,36
45,04 34,08 26,54 21,05 16,63 13,63 11,43 9,71 8,31 7,14 6,12 5,22
3,086 4,688 6,707 9,160 12,288 15,915 19,971 24,392 29,125 34,123 39,346 44,760
brpositionen sind auf Plausibilitat zu prifen! Nicht alle Varianten sind programmiert - sind vorerst nicht programmierbar!
6,044 7,044 8,091 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
45,04 34,08 26,54 21,05 16,63 13,63 11,43 9,71 8,31 7,14 6,12 5,22
hanger wird zusammengesetzt aus jeweils zwei 1-Achsanhangern. Vor den vorher programmierten 1-Achsanhanger (Sattelauflieger) wird der vordere Teil des 2-Achsanhangers eingé]
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
22,490 23,643 24,767 25,904 26,980 27,977 28,879 29,674 30,350 30,900 31,315 31,592
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
17,0513 22,8801 29,5877 37,1705 46,2442 55,3179 64,3916 73,4652 82,5389 91,6126 100,6863 109,7600
17,0513 22,8801 29,5877 37,1705 46,2442 55,3179 64,3916 73,4652 82,5389 91,6126 100,6863 109,7600
17,0513 22,8801 29,5877 37,1705 46,2442 55,3179 64,3916 73,4652 82,5389 91,6126 100,6863 109,7600
17,0513 22,8801 29,5877 37,1705 46,2442 55,3179 64,3916 73,4652 82,5389 91,6126 100,6863 109,7600
24,0379 23,8011 23,8942 24,3029 25,0894 26,1838 27,5336 29,0932 30,8232 32,6894 34,6616 36,7128
8,688 9,076 9,576 10,193 10,984 11,905 12,933 14,042 15,205 16,392 17,574 18,720
19,479 20,578 21,616 22,572 23,460 24,211 24,808 25,235 25,483 25,543 25,416 25,104
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
8,688 9,076 9,576 10,193 10,984 11,905 12,933 14,042 15,205 16,392 17,574 18,720
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
19,479 20,578 21,616 22,572 23,460 24,211 24,808 25,235 25,483 25,543 25,416 25,104
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
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den hinteren Teil des Anhangers! Der 2-Achsanhanger wird zusammengesetzt aus jeweils zwei 1-Achsanhangern. Vor den vorher programmierten 1-Achsanhanger (Sattelauflieger)
0,577 0,764 0,965 1,173 1,500 1,745 1,957 2,140 2,298 2,434 2,551 2,652
0,577 0,764 0,965 1,173 1,500 1,745 1,957 2,140 2,298 2,434 2,551 2,652
12,323 12,283 12,231 12,219 12,153 12,084 12,014 11,944 11,874 11,804 11,736 11,669
0,124 0,164 0,206 0,250 0,318 0,367 0,410 0,445 0,475 0,500 0,521 0,538
0,124 0,164 0,206 0,250 0,318 0,368 0,410 0,446 0,476 0,502 0,523 0,540
0,635 0,838 1,054 1,280 1,627 1,883 2,099 2,281 2,435 2,564 2,672 2,762
3,086 4,688 6,707 9,160 12,288 15,915 19,971 24,392 29,125 34,123 39,346 44,760
12,314 12,261 12,184 12,125 11,981 11,785 11,527 11,194 10,779 10,275 9,677 8,985
12,320 12,279 12,225 12,208 12,136 12,062 11,986 11,910 11,835 11,762 11,690 11,619
11,198061 | 11,196616 | 11,194638 | 11,192082 | 11,187152 | 11,182745 | 11,178473 | 11,174466 | 11,170793 | 11,167487 | 11,164555 | 11,161992
11,197493 | 11,195620 | 11,193051 | 11,189736 | 11,183319 | 11,177558 | 11,171954 | 11,166674 | 11,161813 | 11,157413 | 11,153490 | 11,150038
8,085 8,161 8,268 8,410 8,600 8,834 9,107 9,417 9,753 10,109 10,473 10,834
8,295 9,415 10,493 11,515 12,516 13,440 14,282 15,035 15,699 16,271 16,755 17,151
h der Bogenfahrt (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - in oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend als +Wert oder als -Wert!
3,0861 4,6885 6,7069 9,1601 12,2876 15,9153 19,9709 24,3919 29,1247 34,1228
3,0861 4,6885 6,7069 9,1601 12,2876 15,9153 19,9709 24,3919 29,1247 34,1228 39,3461 44,7600
8,085 8,161 8,268 8,410 8,600 8,834 9,107 9,417 9,753 10,109 10,473 10,834
8,295 9,415 10,493 11,515 12,516 13,440 14,282 15,035 15,699 16,271 16,755 17,151
0,405 0,520 0,641 0,761 0,922 1,029 1,110 1,163 1,187 1,182 1,146 1,082
8,609 8,977 9,454 10,048 10,819 11,724 12,741 13,844 15,005 16,195 17,385 18,545
8,688 9,076 9,576 10,193 10,984 11,905 12,933 14,042 15,205 16,392 17,574 18,720
8,085 8,161 8,268 8,410 8,600 8,834 9,107 9,417 9,753 10,109 10,473 10,834
8,085 8,161 8,268 8,410 8,600 8,834 9,107 9,417 9,753 10,109 10,473 10,834
1,104 1,043 0,958 0,845 0,750 0,595 0,425 0,245 0,058 -0,130 -0,314 -0,491
19,295 20,404 21,458 22,434 23,346 24,125 24,752 25,210 25,489 25,581 25,484 25,201
19,479 20,578 21,616 22,572 23,460 24,211 24,808 25,235 25,483 25,543 25,416 25,104
8,295 9,415 10,493 11,515 12,516 13,440 14,282 15,035 15,699 16,271 16,755 17,151
8,295 9,415 10,493 11,515 12,516 13,440 14,282 15,035 15,699 16,271 16,755 17,151
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48, 168, 169, 181, 186. |Bei s-formiger Bewegung wird der Anhanger falsch gezeichnet! |
Hinterachse [m] | 1,200
bener Schwerpkt auf die Drehpolachse Fzg 1 zur Drehpolachse Anhénger 1 - Zug gestreckt [m] | 12,400 |
r Sattelpunkt am Anhanger bis zur Front des Anhangers|VVoraussetzung beim LKW-Zug: geringe Kurvengeschwindigkeit, da dann die Verlangerung der An
ront [m] 1,200 (dieser Momentanpol liegt auf der Verlangerung der Hinterachse des Zugfahrzeuges) geht. Gleich
Fahrzeug 1 - Bogenfahrt bis 30 km/h. Es werden aber auch die anderen gemeinsamen Drehpole p
chemel Anhénger (Vorderachse Anhinger) [m] | 0,000 Bogenfahrt tiber 30 km/h bis 70 km/h und Bogenfahrt tiber 70 km/h.
m] | 10,000 |[Bei der Bogenfahrt wird der Anhangerschwerpunkt als in der Radstandsmitte sich befindend angesetzt. Bei 1-Achser in Anhangermitte.
A\nhanger bis zur Drehachse ADRypanger [M] 11,200
1,200
7,375 7,732 8,195 8,768 9,507 10,374 11,348 12,408 13,529 14,684 15,846 16,988
9,871 10,224 10,678 11,236 11,950 12,778 13,698 14,685 15,713 16,753 17,779 18,763
9,225 9,243 9,276 9,326 9,396 9,487 9,599 9,729 9,872 10,022 10,171 10,313
6,729 6,752 6,793 6,858 6,953 7,083 7,250 7,452 7,688 7,952 8,238 8,538
7,375 7,732 8,195 8,768 9,507 10,374 11,348 12,408 13,529 14,684 15,846 16,988
18,348 19,484 20,571 21,586 22,553 23,400 24,107 24,659 25,043 25,251 25,280 25,132
18,213 19,279 20,279 21,188 22,021 22,714 23,253 23,626 23,826 23,849 23,695 23,371
6,230 7,320 8,361 9,341 10,296 11,174 11,975 12,697 13,343 13,914 14,415 14,851
6,365 7,524 8,653 9,739 10,828 11,860 12,829 13,730 14,560 15,317 16,000 16,611
18,348 19,484 20,571 21,586 22,553 23,400 24,107 24,659 25,043 25,251 25,280 25,132
8,623 8,978 9,436 10,002 10,729 11,576 12,523 13,546 14,621 15,719 16,813 17,876
7,977 7,997 8,035 8,092 8,175 8,285 8,424 8,591 8,780 8,987 9,205 9,426
18,280 19,382 20,425 21,387 22,287 23,057 23,680 24,143 24,434 24,550 24,488 24,252
6,298 7,422 8,507 9,540 10,562 11,517 12,402 13,214 13,951 14,616 15,208 15,731
3,09 4,69 6,71 9,16 12,29 15,92 19,97 24,39 29,12 34,12 39,35 44,76
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s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!
3,036 2,676 2,316 1,956 1,596 1,236 0,876 0,516 0,156 0,000 0,000 0,000
3,61 3,95 4,25 4,51 4,72 4,89 5,02 5,10 5,14 5,14 5,14 5,14
wenn v*-Geschwindigkeit aus atges [m/s]- = 0,000 ist, ist das Fahrzeug schon im Stillstand!
Wert [1/s2] oder: nur fur den Drehsinn erforderlich: da: Drehsinn entgegegen dem Uhrzeigersinn: omega ist negativ und umgekehrt!
-0,945 -0,630 -0,315 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
der < O unrichtig!
+: alphas [°] wird >; <-- Eingabe -: alphas [°] wird <
-98,543 -103,957 -107,206 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289
122,46 117,04 113,79 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71
Achtung! atges darf nicht > sein als al!
s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!
10000 eSenkrecht [m]: -0,400 IHochachsePKW [kgm?2]: 1272 IHochachseLKW [kgm?2]: 1574 omega'PKW[1/ -3,1437 |omega'lKW[1/s]
0,125 0,106 0,093 0,086 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,954 4,257 4,429 4,505 4,523 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,954 4,257 4,429 4,505 4,523 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,643 3,132 2,600 2,060 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517
3,643 3,132 2,600 2,060 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
4,03 4,44 4,78 5,06 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18
4,146 4,583 4,959 5,271 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
1,96 2,17 2,39 2,65 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21
-319,54 -324,96 -328,21 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29
-96,59 -101,79 -104,81 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64
[ 08400 | 09600 [ 12,0800 | 12000 | 13200 [ 1.4400 | 15600 | 16800 [ 12,8000 | 1,9200 | 20400 [ 2.1600 |
4,146 4,583 4,959 5,271 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
h (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - in oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend als +Wert oder als -Wert!
0,294 0,255 0,215 0,174 0,076 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
8,593 8,848 9,063 9,237 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313
-0,361 -0,316 -0,268 -0,219 -0,097 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
6,914 6,598 6,329 6,111 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013
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pkeit: + (positiv): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach rechts
pkeit: - (negativ): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach links - seitenverkehrt zu omega positiv
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Simulation:

|
N
S
~

|
\

Fahrzeug 1 - blau - mit den Radaufstandspunkten
der beiden Vorderrader und der

7o

Schwerpunktsbahn.
VORGEGEBENE ENDSTELLUNG:
Fahrzeug 1 - griin

Die dickere Linie ist die Fahrzeugfront!
Ende der Simulation bei der Geschwindigkeit von

2,0 m/s =~ 7,2 km/h.

[}

P
Iy
[ —
18 — |
- — 1\

Zeitschritt [s]:  Fahrzeug 1 0,4000

1NN

H

Bogenfahrt ohne S-Linie:

Fahrzeug 1 - blau - mit den Radaufstandspunkten der

RN

N

beiden Vorderrader.
Die rote Linie mit dem roten Kleinstkreis ist die

=

[«n]

Bewegung des Schnittpunktes der Drehpolachse mit
der Fahrzeuglangsachse.

1NN

y-Achse: Weg sy kumuliert [m]

|
@

Anhénger 1 - rot
Die schwarze Linie mit dem schwarzen Kleinstkreis ist
die Bewegung des Schnittpunktes der Drehpolachse

[ |

mit der Anhéngerlangsachse.

Zeitschritt [s]:  Fahrzeug 1 0,4000

B

Zeitende [s]:  Fahrzeug 1 10,0000

)]

Bei s-formiger B
- Anhé&ngerposit

ewegung sind die
ionen unrichtig!

Grafik Fzg. 2 entfernt

- -2 2 4 ¢ 10 12 14 16

)]
&
<

1

3

2

28 MaR3stab M 1:200

0 22 24 26

x
'

chse: Weg sx kumuliert [m]
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Mazda

|Fahrzeug 1| |
130,00
125,00
] 120,00
§ 115,00
§ 110,00
g 105,00
% 100,00
® 95,00
>
@ 90,00
@
3 85,00
= 80,00
X
= 75,00
-
£E 70,00
5o 65,00
1%}
s = 60,00
23
£3 55,00
25 50,00
‘6 >
xo 45,00
5< 40,00
23
E 35,00
7 30,00
£ 25,00
B
o 20,00
3
3 15,00
] 10,00
(=2
5 5,00
=
S 0,00
5 -5,00 &
3 TS
o 1089 ¢
*
> -15,00
o
o
o
&

8,008

8,041

8,116

8,249

8,457 Q_
8,756

@
9,159%,
x
9,675
>
10,31&
11,062
11,97%

_ |aIpha—Rotations—Verzt')gerung, -Wert [1/s2] | | 0,3821 | | omega-Rotationsgeschwindigkeit [1/s] | -1,070

98§
14,085

408
17,57
18,70%
19,77%
20,749
21,613
22,342
22,916

23,32

12,
16,

| | alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [°] | -22,00

™
o~

v*-Geschwindigkeit aus at* [m/s]

23,59

130,00
125,00
120,00
115,00
110,00
105,00
100,00
95,00
90,00
85,00
80,00
75,00
70,00
65,00
60,00
55,00
50,00
45,00
40,00
35,00
30,00
25,00
20,00
15,00
10,00
5,00
0,00
-5,00
-10,00
-15,00

Faktor x* 1,0000

al-Verzodgerung langs Kfz [m/s2]
al (=atlmBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2})

5,00

Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00
ist. Werte nachher sind Unsinn!

[0}

°

c

Q

=]

(5]

-

=

2

2

|

[}

<

L

a

] t[s]

§ omega [1/s]

® anTats (an*) [m/s"2]
at* [m/s"2]
v* [m/s]
s1Weg[m]
rs* [m]
phiKurve []
phiDrall [°]

phiK+D (=phigesamt) [°]

sy Schwerpunktsweg [m]

— — = sx Schwerpunktsweg [m]

| | 15,23£:
<
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1 1 1 1 1 1 1 1
Fahrzeug 2 | VW !l alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [°] " 0,00 | al-Verzégerung langs Kz [m/s2] -
al (=atlmBremsmax=ps.g{g=9,81m/s2}) ’
130,00 130,00
125,00 125,00 v*-Geschwindigkeit 5,556
- *
5 120,00 120,00 aus at* [m/s]
=
2 115,00 115,00 Faktor x* | 0,0500
S 110,00 110,00
o
5 10s,00 105,00 Achten! Ende von allem dort, wo v* = 0,00
z 100,00 100,00 ist. Werte nacher sind Unsinn!
‘i’ 95,00 95,00
a 90,00 90,00
"
=, 85,00 85,00 ®
T 80,00 80,00 2
X [0
=2 75,00 75,00 b
= 4
SE 70,00 70,00
S 65,00 6500 2
a2 2
= 60,00 6000 @
25 5500 5500 %
B § 50,00 50,00 B ts]
CEZ 2 45,00 45,00 g omega [1/s]
[} =
2 % 40,00 40,00 ® anTats (an*) [m/s"2]
el
E 35,00 35,00 at* [mis"2]
- 30,00 30,00
€{ v [m/s]
E 25,00 25,00
w s1Weg [m]
» 20,00 20,00
g 15,00 15,00 e
M 10,00 10,00 phikurve [°]
-_g 5,00 5.00 phiDrall [°]
E 0,00 0,00 phiK+D (=phigesamt) [°]
2 -5,00 § -5.00 sy Schwerpunktsweg [m]
8 il QQ il
Q -10,@% \ -10,00 — — — sx Schwerpunktsweg [m]
x
> -15,00 _ — -15,00
Zeit t [s], sx Schwerpunktsweg, jeweils von 0,00 weg [m]
o n o ~ O [©2 3] [52] <o) [32] ~ o« ™ (32} (32} (32} [32] (3290 [32] [32] [32] [32] [32] [32] [32]
o N (32} N — o (2] (2] < © ™ — — — — — — — — — — — — — —
© ¥ ® N © o A 1y o o N M ®Mm M M O O 0O @@ ©00O@O @0 ®
© © © ~o~ ~ [ce) [ce) [=2] [=2] (o2 e} (2] (2] (2] [=2] (o2 )] [=2] [=2] [=2] [=2] [=2] [=2] [=2]
| | | | | | | | | | |
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Ratatico-Meii nmchr gl

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17 4,17

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
-85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -
-107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83

hsKorrRichtigVerwenden aKkorrZeichnen - Kopie (45)-nehmen_neu neu - Kopie

-0,4700

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 g
1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60

20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040

0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00

3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03

37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82

-85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83

-55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29

0,05 1145,92 [ArcTangens (des Winkels - Ergebnis [°])| 0,000714 0,04093
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es dazu siehe Text in Zeile 48.
r Mitte zwischen Hinterachse und Fahrzeugschwerpunkt, Bogenfahrt tiber 70 km/h - im Fahrzeugschwerpunkt.
schlagwinkel kurvenéduReres Vorderrad [° 50,00

3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000

te sind zu prifen und normalerweise ungultig!

3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53
2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550
1,188 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188 1,188
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00
400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00 400,00

7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42

7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42
128,02 137,10 146,17 155,24 164,32 173,39 182,47
128,02 137,10 146,17 155,24 164,32 173,39 182,47
22,800 24,000 25,200 26,400 27,600 28,800 30,000
22,318 23,493 24,667 25,842 27,016 28,191 29,366
20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00
20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00

7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58

7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58 7,58
11,80 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80 11,80
8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04
9,06 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06 9,06
0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06
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22,318 23,493 24,667 25,842 27,016 28,191 29,366
7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42
ch wie C59: Winkel zwischen der y-Achse und der Fahrzeuglangsachse.
0,979 0,864 0,728 0,574 0,406 0,227 0,042
20,749 21,613 22,342 22,916 23,321 23,548 23,591
-0,647 -0,794 -0,920 -1,023 -1,101 -1,151 -1,173
23,875 23,082 22,162 21,138 20,037 18,886 17,713
24,985 25,524 25,830 25,893 25,714 25,296 24,650
23,445 23,693 23,753 23,623 23,307 22,813 22,152
18,876 19,745 20,524 21,194 21,739 22,145 22,402
20,416 21,576 22,601 23,465 24,146 24,629 24,900
24,985 25,524 25,830 25,893 25,714 25,296 24,650
22,150 20,710 19,203 17,666 16,139 14,659 13,264
20,180 19,008 17,811 16,619 15,463 14,371 13,371
23,753 23,256 22,629 21,886 21,047 20,133 19,166
25,723 24,958 24,021 22,933 21,723 20,421 19,058
22,150 20,710 19,203 17,666 16,139 14,659 13,264
24,215 24,609 24,791 24,758 24,511 24,055 23,401
19,646 20,660 21,562 22,330 22,943 23,387 23,651
21,165 19,859 18,507 17,143 15,801 14,515 13,317
24,738 24,107 23,325 22,410 21,385 20,277 19,112
23,869 24,530 24,981 25,213 25,218 24,998 24,556
22,514 22,918 23,154 23,215 23,100 22,812 22,358
22,832 21,560 20,199 18,784 17,350 15,933 14,569
21,099 20,062 18,974 17,863 16,755 15,680 14,664
21,396 22,383 23,214 23,869 24,332 24,591 24,640
20,102 20,844 21,470 21,962 22,310 22,505 22,542
24,703 23,797 22,746 21,578 20,321 19,007 17,668
23,048 22,367 21,577 20,699 19,754 18,765 17,759
128,02 137,10 146,17 155,24 164,32 173,39 182,47
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htung - diese muss fir den Anhanger immer

leich bleiben. Beachte Zeile 58 - hier darf kein Vorzeichenwechsel erfolgen (gilt aber nur fir den A

7,51 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51 7,51
7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42 7,42
8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04 8,04
20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00 20,00
128,024 137,097 146,171 155,245 164,318 173,392 182,466
9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190
68,500 71,866 75,124 78,295 81,398 84,452 87,481
12,04 11,79 11,59 11,44 11,33 11,25 11,21
4,41 3,67 2,98 2,32 1,69 1,09 0,49
50,334 56,041 61,857 67,760 73,731 79,750 85,794
9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190 9,190
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
4,41 3,67 2,98 2,32 1,69 1,09 0,49
fugt. Dies ist der Drehschemel mit der Vorderachse des 2-Achsanhangers.
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
31,727 31,719 31,567 31,273 30,841 30,276 30,276
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
118,8336 127,9073 136,9810 146,0547 155,1283 164,2020 173,2757
118,8336 127,9073 136,9810 146,0547 155,1283 164,2020 173,2757
118,8336 127,9073 136,9810 146,0547 155,1283 164,2020 173,2757
118,8336 127,9073 136,9810 146,0547 155,1283 164,2020 173,2757
38,8186 40,9560 43,1030 45,2377 47,3382 49,3814 51,3424
19,804 20,797 21,674 22,413 22,997 23,410 23,642
24,615 23,961 23,159 22,228 21,193 20,078 18,912
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
19,804 20,797 21,674 22,413 22,997 23,410 23,642
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
24,615 23,961 23,159 22,228 21,193 20,078 18,912
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
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ird der vordere Teil des 2-Achsanhangers eingefiigt. Dies ist der Drehschemel mit der Vorderachse des 2-Achsanhangers.
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hangerhinterachse durch den Momentanpol der Zugfahrzeugbewegung
ler Drehpol fur beide Hinterachsverlangerungen: Button nehmen:
rogrammiert im gleichen Sinn wie bei Zugfahrzeug angegeben (Zeile 38):
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0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
5,14 5,14 5,14 5,14 5,14 5,14 5,14
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
-108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289
112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71
-2,5410
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18
5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21
-329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29
-105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64
5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013
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Beim Gliederzug ist zur Ermittlung des Spurversatzes der Anhéngerhintera
anhénger beschriebene Verfahren zur Bestimmung der Spurkurve zweil

Konstruktion der Spurkurve der Anhéngervorderachse, die an der Zuga:

lungspunkt nachlduft, ist die Nachlaufbewegung der Anhanger-Hinterachs

fuhrung zu bestimmen.

Durch zwei Drehpunkte im Fahrzeéugverband und andere geometrische

Gliederzug eine Zunahme des Hinterachsspurversatzes gegeniber Einach

ein (Bild 3.6.1.6):._ |

g ¥

" Bild386.1.8 Spurkurve

Zweiachsanhangers

Die Spurkuri.re des Anhéangerhinterachsmittelpunktes entspricht der aufeina

tung von zwei Einachsanhangern. i
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P14 - Wert - Rechen - 1 m/s =" 3,6 km/h |Berechnung mit Vorbehalt! - nur bedingt verwendbar - nur grobes Ab)
QO simulation Simulation Eingabe Ergebnis System Ing. W. Huber |Negativwerte sind eventuell Unsinn - falls omega > 0,00 be
© Copyright. Alle Rechte vorbehalten. keine Eingabe! Stand: 13.09.2014 |Berechnung vorerst nur bis zu einem Schréaglaufy
auch Bogenfahrt| Zeitintervall delta t [s]] 0,4000 Fahrzeug 1 Mazda Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt did
a-Verzogerung, -Wert [m/s2] Dieser a0O-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
a-Beschleunigung, +Wert [m/s?2] -3,00 |<--- Eingabe als + oder - Wert Es ist zumindest das Ms Excel 2007 erforderlich -
V-Geschwindigkeit [m/s 6,000 4,800 3,600 2,400 1,200 0,000 0,000
s-Wegstrecke-kumuliert [m] 0,00 2,16 3,84 5,04 5,76 6,00 6,00
tDrall - Drallzeit [s] 2,800 |Achtung! Die Drallzeit tDrall darf nicht > sein als die gesamte Bewegungszeit:
alpha-Rotations-Verzégerung, -Wert [1/s2] 0,3821 |<--- aus Eingabe von omega: als + oder - Wert alpha-Rotations-Beschleunigung,
omega' - Rotationsgeschwindigkeit [1/s] -1,070 -0,917 | -0,764 | -0,611 | -0,459 -0,306 | -0,153
us-KraftschlussbeiwertReif/Fahrbahn 0,500 |Achtung bei omega! Nachdem omega = 0,000 ist, ist eine Anderung von 0 auf > 0 od
0,00 alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [©1] -22,00 [wenn omega' - Rotationsgeschwindigkeit - positiv ist, dann (bzw. negativ - alles umgekehrt!): <-- Eingabq
phiDrall [°] - neu eingefligt 24.5.2011 0,00 -22,771 -42,039 -57,803 -70,065 -78,823 -84,077
alphas-Schraglaufwinkel kumuliert-neu-korr-[°] -22 -44.77 -64,04 -79,80 -92,06 -100,82 -106,08
a0: Wert+: Dauerverzogerung [m/s2] 0,000 |a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel ¢ !
al-Verzdgerung langs Kfz [m/s?] 5,00 |al (= atimBremsmax = ps * g {g=9,81m/s2}) |Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x* 1,0000 Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
an(quer)max = x* . al [m/s2] 5,000 [Berechnung v. omega': |Fahrzeugmasse m [kg]: 1600 StoRantrieb Sgesamt (Kompr + Resti) [Ns]:
anTatsachlich (an*) [m/s2]| 4,356 3,716 2,465 1,426 0,809 0,875 0,000
atTatsachlich/mdglich/max [m/s2] 5,00
at*-Verzég aus ReifenSchraglauf-korr- [m/s2] 1,837 2,698 3,987 4,661 4,891 4,872 4,769
atges = at* + a0 [m/s2 1,837 2,698 3,987 4,661 4,891 4,872 4,769
v*-Geschwindigkeit aus atges  [m/s]| 12,222 11,143 9,548 7,683 5,727 3,778 1,871
v*-Geschwindigkeit aus atges - ohne Negativwert [m/s] 12,222 11,143 9,548 7,683 5,727 3,778 0,000
s*-Weg aus atges und v* - kumuliert [m] 0,000 4,67 8,81 12,26 14,94 16,84 17,60
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum[m] 0,000 4,889 9,346 13,165 16,238 18,529 20,040
rs*-Schwerpunkts-Radius [m] 34,29 36,72 43,42 52,07 55,59 25,81 3,03
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] 34,29 36,72 43,42 52,07 55,59 25,81 3,03
Bogenrichtung (rs*-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rs* im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rs* entgegen dem Uhrzeigersinn
phiKurve [1 0,00 7,29 12,75 16,54 19,31 23,53 37,82
DefinitionZeile75| phiO: = Auslaufwinkel+phiDrall [ 0,00 -22,77 -42,04 -57,80 -70,06 -78,82 -84,08
phiKurve+Drall (= phigesamt) [° 0,00 -15,48 -29,29 -41,26 -50,76 -55,29 -55,29
Sinus (des Winkels: [°] - Eingabe) 19,88 0,34005 Cosinus (des Winkels: [°] - Eingabe) 5,35 0,9956421 |Tangens (des
ArcCosinus (des Winkels: - Ergebnis [°]) 0,00 90,00
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Zeitende [s] Bogenfahrt Fahrzeug 1 |Eingabe Zeitintervall deltaA t [s] in Spalte C5 |Die Bogenfg
10,0000 (® Bogenfahrt bis 30 km/h 2,00 O Bogenfahrt iiber 30 km/h bis 70 km/h O Bogenfahrt iber 70 km/h  |Bei Bogenfahrt: Abstand von Front
Spurkreisdurchmesser @ [m]| 18,00 |Ubersetzungsverhéltnis: Lenkradeinschlag zu Vorderradeinschlag 20,00 Lenkraddrehy
v-Schwerpunktsgeschwindigkeit [m/s]] 3,000 3,000 | 3,000 | 3,000 | 3,000 3,000 3,000
a0: Wert+: Dauerverzogerung [m/s2] 0,000 |a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel ¢ !
al-Verzdgerung langs Kfz [m/s?] 3,00 [al (=atimBremsmax = ps * g {g=9,81m/s2}) |Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x 0,8500 |an(quer)max =x * al 2,550
rs-MindestensErforderlich - aus an(quer)max aus v und a0 [m] 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53
anMax aus rs-mindestMaoglich [m/s2] 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550
an aus Lenkeinschlag-vorgewahlt [m/s2] 0,000 0,072 0,144 0,219 0,295 0,372 0,295
Hinweis zu Sprurkreisradius! Wenn in der Zeile 69 der Rechenwert kleiner als C40/2 (C40 ist der eingegebene Spurkreisdurd
Zu korrigierender Faktor 2 aus Spurkreis@: Drehrichtung Lenkrad: +1, -1 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 -1,000
Faktor 2: fiir Drehrichtung Lenkrad: +1:im Uhrzeigersinn, -1:gg. Uhrzeigersinn 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 -1,000
- Lenkraddrehung: Beginn nur, wenn C52 leer ist | 0,0000020 28,00 56,00 84,00 112,00 140,00 112,00
v Lenkraddrehg: Beginn nur, wenn C52 leer ist[°] 28,00 56,00 84,00 112,00 140,00 112,00
Lenkraddrehung: zu Zeile 49: Grad pro Etappe o. Faktor 1 [°] 10 Faktor fiir Anderung der Lenketappe in Grad - Etappe normalerweise 10° (Faktor 1) 2,80
Linkslenkung: nicht programmiert [ [ [ [
Lenkraddrehung nach links [°] 0 Faktor fiir Anderung der Lenketappe in Grad - normalerweise 10° (Faktor 1) 1,00
rd-Drehpol-Radius [m) ##H#HH#H 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15 30,52
Korrektur |rd-Drehpol-Radius [m] #EHHEH 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15 30,52
phiKurve aus rd - kumuliert [° 0,00 0,55 1,65 3,32 5,57 8,40 10,66
DefinitionZeile75 | phi0:=Winkel Beginn+phiKurveKumul.[°] -30,00 -29,45 -28,35 -26,68 -24,43 -21,60 -19,34
Korrektur |sS(Schwerpkt) - Weg aus a0 und v - kumul [m] 0,000 1,200 2,400 3,600 4,800 6,000 7,200
Korrektur |srd-Schwerpkt verschoben auf rd:Weg kum[m] 0,000 1,200 2,399 3,597 4,794 5,988 7,191
Bogenrichtung (rd-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rd im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rd entgegen dem Uhrzeigersinn
Einschlagwinkel kurvenéuReres Vorderrad aus Lenkeinschlag [°] | 0,0000001 1,40 2,80 4,20 5,60 7,00 5,60
Korrektur |Einschlagwinke| des kurvenauReren VR °110,0000001 1,40 2,80 4,20 5,60 7,00 5,60
rs-Schwpkt-Radius aus Einschlagwinkel d. kurvenduReren VR[m] | 1,78E+09 125,75 62,30 41,14 30,56 24,20 30,56
Korrektur |rs-Schwerpunkts-Radius tatsachlich [m] | 1,78E+09 125,75 62,30 41,14 30,56 24,20 30,56
Korrektur [Winkel alpha: rd zu rs [° 5E-08 0,71 1,43 2,16 2,91 3,67 2,91
Rv-Radius Vorderachsmitte Fahrzeug 1 [m] | 1,78E+09 125,78 62,36 41,23 30,67 24,35 30,67
rVR-Radius aus Einschlagwinkel des kurvenduReren VR [m] | 1,78E+09 126,88 63,46 42,33 31,77 25,44 31,77
Zu Zeile 49-korr. Fakt. 2 aus Spurkreis@: Drehrichtg Lenkrad: +1, -1 auf 0 od. entgg. Richtun 117,88 54,46 33,33 22,77 16,44 22,77
CommandButtonl
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CommandButtonl | Fahrzeug 1 Grafik zeichnen: Simulation oder Bogenfahrt
srd-Weg: kumul [s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] 0,000 1,200 2,399 3,597 4,794 5,988 7,191
rd-Drehpol-Radiu|rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] | #HHHHH 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15 30,52
phiO:Auslaufwi|phiO - ist neu C33 [°1| -30,000 |BeiSimulation: phiO gleich wie C33: Winkel zwischen der y-Achse (bzw. der Senkrechten) und der Tangente an den Fz
auf xAchse |delta s, mit rs* und delta phi Kurve-Test  [m] 0,000 -0,595 -0,580 -0,554 -0,516 -0,467 -0,421
0,000 s,kum aus rs* u. delta phi d. Schwerpunkts[m]| 20,000 19,405 18,825 18,272 17,756 17,289 16,868
Verschiebung |delta s, mit rs* und delta phi Kurve-Test  [m] 0,000 1,042 1,050 1,063 1,079 1,099 1,127
0,000 s,kum aus rs* u. delta phi d. Schwerpunkts[m]] 12,400 13,442 14,492 15,555 16,634 17,733 18,860
auf yAchse Automale:
Lange L 5,800 |furx[°],el [m] -15,859 4,5741 | 4,5741 Musterberechng. f. linke Fronteckd
Breite B 2,500 J|e1 [n] 4,5741 Musterberechnung f. linke Frontec
Radstand d [ 3,100 |beta=x+alphaso+phiD+phio [] 165,859 | IK: Kupplungs- oder Sattelpunkt a
Spurweite vorne Sv [m 2,200 [s,-Wert [m 1,11747 Fahrzeug 1: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Spurweite hinten Sh [m| 2,100 |s,-Wert [m -4,43551 Fahrzeug 1: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
3,000 li Rubrik:fiir Simulation: S-Abst v Front ASF[m] 4,400 |s,-Wert kumuliert [m] 4,40000 FeldC:Bei Bogenfahrt:Abstand v. Front zu Drehachse ADRgnzeuq[M]
Fahrgestellilberhang vorne Uv [ml] 1,300 |s,-Wert kumuliert [m] -4,43551 Fahrgestellilberhang hinten Uh [m
-3,283 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 16,717 16,153 15,636 15,179 14,798 14,507 14,231
-1,117 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 18,883 18,330 17,836 17,413 17,074 16,831 16,590
1,783 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 21,783 21,182 20,590 20,017 19,473 18,967 18,511
-0,383 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 19,617 19,005 18,390 17,784 17,197 16,642 16,153
-3,283 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 16,717 16,153 15,636 15,179 14,798 14,507 14,231
3,186 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]]| 15,586 16,659 17,771 18,925 20,123 21,363 22,597
4,436 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 16,836 17,888 18,958 20,047 21,157 22,284 23,425
-0,587 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m]| 11,813 12,838 13,853 14,865 15,876 16,891 17,953
-1,837 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten ~ [m]| 10,563 11,608 12,666 13,742 14,842 15,971 17,125
3,186 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]]| 15,586 16,659 17,771 18,925 20,123 21,363 22,597
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten  [m]| 17,800 17,241 16,736 16,296 15,936 15,669 15,411
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m1} 20,700 20,093 19,490 18,900 18,335 17,804 17,332
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] | 16,211 17,273 18,364 19,486 20,640 21,824 23,011
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 11,188 12,223 13,260 14,304 15,359 16,431 17,539
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 17,497 16,923 16,385 15,897 15,472 15,125 14,804
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 19,403 18,839 18,321 17,863 17,475 17,170 16,879
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 14,535 15,600 16,698 17,831 19,001 20,210 21,420
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 15,635 16,682 17,742 18,818 19,911 21,020 22,149
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 19,091 18,491 17,901 17,334 16,800 16,313 15,878
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 20,909 20,319 19,749 19,210 18,712 18,265 17,859
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 11,875 12,926 13,993 15,083 16,200 17,346 18,512
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 12,925 13,958 14,991 16,026 17,068 18,119 19,207
Verdrehwinkel Kfz gesamt zur Senkrechten [°] -30,00 -29,45 -28,35 -26,68 -24,43 -21,60 -19,34
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Grafik zeichnen: Bogenfahrt

IK:Kupplgs-o.Sat

1-Achsanhang|

Anhénger 1 zu

Fahrzeuqg 1

Bei Bogenbegi

telpkt am Zugfzg HtHHH 125,75 62,30 41,13 30,54 24,18 30,54
Korrektur HtH 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15 30,52
1,78E+09 125,78 62,36 41,23 30,67 24,35 30,67
0,0000001 1,40 2,80 4,20 5,60 7,00 5,60
-30,000 -29,453 -28,350 -26,680 -24,434 -21,601 -19,342
0,000 0,547 1,104 1,672 2,252 2,845 2,252
1,00 <-- +1:rdim Uhrzeigersinn <-- -1:rd entgegen dem Uhrzeigersinn Vorerst ist 1]
phi2: Winkel zwischen RIK und ID,E - 1-Achsanhénger: Etappe[°] | 30,000 29,972 30,515 31,537 32,992 34,844 37,026
RIK-Drehpol-Radius IKFzg1 fiir 1-Achsanhan(Minus=Linksbog)[m] 22,40 22,42 22,06 21,41 20,57 19,60 18,60
RA-Drehpol-Radius von ID,E fiir den 1-Achsanhénger [m] 19,40 19,42 19,00 18,25 17,25 16,09 14,85
1-Achsanhanger [Winkel B: y + 8/2 - kumuliert [°] -30,000 -29,972 -29,969 -29,889 -29,678 -29,290 -28,620
Ab hier: 2-Achsanhanger RE-Drehpol-Radius vom Lenkschemel (= die Vorderachse) des Anhangers [m] Die Anhéng
a: Winkel zw. Drehpolachse(rd)Fzg1 u. RE-VA-Anhanger-pro Etap[°] | 0,0000000 0,547 1,104 1,672 2,252 2,845 2,252
phi: Winkel zwischen RIK-Fzg1 und RE-VA-Anhénger-pro Etappe [°] 0,0000000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
noch prufen|RE-Drehpol-Radius von VA-Mitte Anhanger [m] 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
Falsch!? |RA-Drehpol-Radius v. Drehpunkt Anhanger[m] 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
noch prufen|RA-Drehpol-Radius mit IR,A Anhénger [m] 19 19,42 19,00 18,25 17,25 16,09 14,85
Berechnungen fur Grafik zeichnen: Bogenfahrt Anhanger 2-achsig. Diese Berechnung gilt vorerst nur fiir den vorderen Teil des Anhéngers! Der 2-Achsal
0/2: Etappe:IK-ID,E zu IK:/2[°] = Zeile darunter | #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
AK: Al — K2, usw. Absolutwert: Etappe  [m] 23,526 23,594 23,740 23,972 24,300 24,746 25,289
x1: Etappe [m| #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
b: Etappe: As, yon ik @bzglich x1 [m]| #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
Winkel y: Etappe: aus b zu ID,E [© #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
Winkel B:y + 6/2 - kumuliert °1 | #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
y3 als Senkrechte: Etappe [m] #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
y3 als Absolutwert: Etappe [m] #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
c: Etappe m] #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
y2 Etappe = ID,Ey * cos p [m] (alt x2 Etappe) | #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
Teilergebnis fir phio+Winkel €: - kumuliert [°]] FALSCH FALSCH 0,5463 1,6480 3,3142 5,5538 8,4057
Teilergebnis fir phi0+Winkel €: - kumuliert [°]] -30,0000 -30,0000 -29,4537 -28,3520 -28,3520 -28,3520 -21,5943
Teilergebnis fir phi0+Winkel €: - kumuliert [°] -30,0000 -29,4537 -28,3520 -28,3520 -28,3520 -21,5943
FALSCH -30,0000 -29,4537 -28,3520 -28,3520 -28,3520 -21,5943
phi0+Winkel €: aus As, u. As,IK u. ID,A-kum[°] | 61,1235 58,2008 55,2880 52,4073 49,5863 46,8576 44,2443
sxID,A - 2-Achsanhanger kumuliert [m] 20,600 19,995 19,395 18,811 18,252 17,731 17,266
syID,A - 2-Achsanhanger kumuliert [m] 11,361 12,397 13,436 14,482 15,541 16,617 17,727
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhinger [m] 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhinger [m] 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
20,600 19,995 19,395 18,811 18,252 17,731 17,266
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhinger 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
11,361 12,397 13,436 14,482 15,541 16,617 17,727
s,kumuliert: phi0 + phiKurve ID,A - 2-Achsanhénger [m] 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
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Berechnungen fur Grafik zeichnen: Bogenfahrt

Anhéanger 1-achsig zu Fahrzeug 1: erweitert auf Anhanger 2-achsig. Diese Berechnung gilt vorerst nur fu

System Halm |8/2: Etappe:IK-ID,E zu IK:/2[°] = Zeile darunter 0,000 0,013 0,002 0,038 0,100 0,184 0,318
System Halm 0,000 0,013 0,002 0,038 0,100 0,184 0,318
System Halm |AK: A1 — K2, usw. Absolutwert: Etappe  [m] 12,400 12,400 12,399 12,397 12,393 12,397 12,392
System Halm [x1: Etappe [m 0,000 0,003 0,000 0,008 0,022 0,040 0,069
System Halm |b: Etappe: AS, ,on k @bzglich x1 [m] 0,000 0,003 0,000 0,008 0,022 0,040 0,069
System Halm |Winkel y: Etappe: aus b zu ID,E [© 0,000 0,015 0,002 0,042 0,111 0,203 0,352
System Halm [Winkel B:y + 6/2 - kumuliert °] -30,000 -29,972 -29,969 -29,889 -29,678 -29,290 -28,620
System Halm |y3 als Senkrechte: Etappe [m] 10,739 10,738 10,740 10,739 10,744 10,770 10,807
System Halm |y3 als Absolutwert: Etappe [m] 12,400 12,400 12,399 12,397 12,393 12,397 12,391
System Halm |c: Etappe m] 11,200000 11,199999 11,200000 11,199992 | 11,199941 | 11,199802 | 11,199407
System Halm |y2 Etappe = ID,Ey * cos p [m] (alt x2 Etappe) | 11,200000 11,199999 11,200000 11,199989 | 11,199924 | 11,199744 | 11,199234
System Halm 26,200 25,590 24,990 24,392 23,797 23,210 22,630
System Halm 1,661 2,695 3,733 4,772 5,810 6,849 7,896
phi0: = Winkel bei Beginn Bogenfahrt: Anhanger [°1] -30,000 [Bei Bogenfahrt: phiO gleich wie C59 (Fahrzeug 1): Winkel zwischen der y-Achse und derAnhangerlangsachse. Bei Begin
Teilergebnis fiir: phi0+Winkel €: aus As, u. As,:IK u. ID,E-kum [°]| -30,0000 -29,9721 -29,9687 -29,8891 -29,6776 -29,2903 -28,6201
Teilergebnis fiir: phio+Winkel e: WENN(D49>=0; [°]] -30,0000 29,9721 29,9687 29,8891 29,6776 29,2903
Teilergebnis fiir: phio+Winkel e: WENN(D49<0; °]] -30,0000 -30,0279 -30,0312 -30,1109 -30,1007 -30,0649
DefinitionZeile75 | phi0+Winkel €: aus As, u. As,.IK u. ID,E-kum [°]] -30,0000 -30,0279 -30,0312 -29,8891 -29,6776 -29,2903 -28,6201
System Halm |s,kum:phi0+phiKurve ID,E Anhanger [m]] 26,200 25,590 24,990 24,392 23,797 23,210 22,630
System Halm |s,kum:phi0+phiKurve ID,E Anhanger [m]] 1,661 2,695 3,733 4,772 5,810 6,849 7,896
0,000 -0,595 -0,580 -0,554 -0,516 -0,467 -0,421
20,700 20,093 19,490 18,900 18,335 17,804 17,332
20,600 19,995 19,395 18,811 18,252 17,731 17,266
s,kumul: phi0+phiKurve:ID,A: 2-Achsanhénger-Lenkschemel [m] 26,200 25,590 24,990 24,392 23,797 23,210 22,630
s,kum: phi0 + phiKurve: ID,E: 1- oder 2-Achsanhénger [m] 26,200 25,590 24,990 24,392 23,797 23,210 22,630
0,000 1,042 1,050 1,063 1,080 1,100 1,128
11,188 12,223 13,260 14,304 15,359 16,431 17,539
11,361 12,397 13,436 14,482 15,541 16,617 17,727
s,kumul: phi0+phiKurve:ID,A: 2-Achsanhénger-Lenkschemel [m] 1,661 2,695 3,733 4,772 5,810 6,849 7,896
s,kum: phi0 + phiKurve: ID,E: 1- oder 2-Achsanhanger [m] 1,661 2,695 3,733 4,772 5,810 6,849 7,896
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Grafik zeichnen: Bogenfahrt - Ende vorerst | Anhdnger 1 zu Fahrzeug 1 [Geandert am 13.03.2014 und spater in den Zeiler
AnhéngermaBe: IK: Kupplungs- oder Sattelpunkt am Zugfahrzeug - Fahrzeug 1 - : Abstand von der Hinterachse: +Wert: hinter Hinterachse, -Wert: vor|
auf xAchse |Lange L 12,000 |fiirx [], el [m] -7,125 10,0778 10,0778 |ASrde 2u Anhanger - Abstand verschol
0,000 Breite B 2,500 Je1 [ 10,0778 IKAnhanger: Abstand vom Kupplungs- odé
Verschiebung |Radstand d I1 0,000 [beta=x+alphaso+phiD+phi0 [°] 157,125 +Wert: vor der Front, -Wert: hinter der H
0,000 Spurweite vorne Sv [m 0,000 |[s,-Wert [m 3,91747
auf yAchse  |Spurweite hinten Sh [m 0,000 [s,-Wert [m -9,28525 Bei Bogenfahrt: ID,A - Abstand von IK-Kupplungspunkt Fzg 1 zu Lenk
Abstand von Frontaanger 2U Drehachse AFDRapnanger [m] 10,000 |[s,-Wert kumuliert [m] 10,00000 Bei Bogenfahrt: Abstand von Frontasnanger 2U Drehachse AFDRannanger |l
Fahrgestelliiberhang vorne Uv [m]| 10,000 |s,-Wert kumuliert [m] -9,28525 Bei Bogenfahrt: ID,E - Abstand vom Kupplungs- oder Sattelpunkt am
Fahrgestellilberhang hinten Uh [m] 2,000 xK: MaR vom Kupplungskopf am Fzg 1 bis zur Drehachse Fzg 1 [m]
-6,083 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 20,117 19,504 18,903 18,325 17,760 17,228 16,743
-3,917 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 22,283 21,668 21,067 20,492 19,932 19,408 18,938
2,083 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] | 28,283 27,673 27,073 26,472 25,874 25,279 24,686
-0,083 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| 26,117 25,509 24,909 24,305 23,702 23,098 22,491
-6,083 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]| 20,117 19,504 18,903 18,325 17,760 17,228 16,743
8,035 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 9,697 10,727 11,765 12,819 13,880 14,959 16,075
9,285 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 10,947 11,978 13,016 14,065 15,118 16,182 17,273
-1,107 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 0,554 1,589 2,627 3,661 4,692 5,716 6,739
-2,357 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m]| -0,696 0,338 1,376 2,415 3,454 4,493 5,541
8,035 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 9,697 10,727 11,765 12,819 13,880 14,959 16,075
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten  [m]| 21,200 20,586 19,985 19,409 18,846 18,318 17,841
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 27,200 26,591 25,991 25,389 24,788 24,189 23,588
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] | 10,322 11,353 12,391 13,442 14,499 15,570 16,674
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m1f -0,071 0,963 2,002 3,038 4,073 5,104 6,140
Verdrehw. Anhénger ges. zur Senkrechten [°] -30,00 -30,03 -30,03 -29,89 -29,68 -29,29 -28,62
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Simulation Fahrzeug 2
Zeitintervall delta t [s]l 0,1200 Fahrzeuqg 2 VW Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
a-Verzogerung, -Wert [m/s2] Dieser a0O-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
a-Beschleunigung, +Wert [m/s?2] -3,00 |<--- Eingabe als + oder - Wert
V-Geschwindigkeit [m/s 5,556 5,196 4,836 4,476 4,116 3,756 3,396
s-Wegstrecke-kumuliert [m] 0,00 0,65 1,25 1,81 2,32 2,79 3,22
tDrall - Drallzeit [s] 1,200 |Achtung! Die Drallzeit tDrall darf nicht > sein als die gesamte Bewegungszeit:
alpha-Rotations-Verzégerung, -Wert [1/s2] 2,6250 |<--- aus Eingabe von omega: als + oder - Wert alpha-Rotations-Beschleunigung,
omega' - Rotationsgeschwindigkeit [1/s] -3,150 -2,835 | -2,520 | -2,205 | -1,890 -1,575 | -1,260
us-KraftschlussbeiwertReif/Fahrbahn 0,500 |Achtung bei omega! Nachdem omega = 0,000 ist, ist eine Aénderung von 0 auf > 0 g
-150,00 [alphas0-Schraglaufwinkel bei Beginn [] 0,00 Wenn omega' - Rotationsgeschwindigkeit - positiv ist, dann (bzw. negativ - alles umgekehrt!): <-- Eingabé
phiDrall [°] - neu eingefligt 24.5.2011 0,00 -20,575 -38,984 -55,227 -69,305 -81,217 -90,963
alphas-Schraglaufwinkel kumuliert-neu-korr-[°] 221 200,43 182,02 165,77 151,70 139,78 130,04
a0: Wert +: Dauerverzégerung [m/s2]| 0,000 |a0: Wert -: Dauerbeschleunigung [m/s2]; mit Vorbehalt! Achten auf den Schwimmwinkel ¢ !
al-Verzdgerung langs Kfz [m/s?] 5,00 |al (= atimBremsmax = ps * g {g=9,81m/s2}) |Wenn in einem Feld "#ZAHL!" aufscheint liegt dig
Faktor x* 0,0500 Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Werte sind
an(quer)max = x*.al 0,250 |Berechnung v. omega': |Fahrzeugmasse m [kg]: 1000 StoRantrieb Sgesamt (Kompr + Resti) [Ns]:
anTatsachlich (an*) [m/s2]f 0,164 0,193 0,246 0,259 0,220 0,183 0,151
atTatsachlich/mdglich/max [m/s2] 5,00
at*-Verzég aus ReifenSchraglauf-korr- [m/s2] 3,217 2,504 0,954 0,522 1,778 2,760 3,473
atges = at* + a0 [m/s2] 3,217 2,504 0,954 0,522 1,778 2,760 3,473
v*-Geschwindigkeit aus atges  [m/s]| 5,556 5,255 5,141 5,078 4,865 4,534 4,117
v*-Geschwindigkeit aus atges - ohne Negativwert [m/s] 5,556 5,255 5,141 5,078 4,865 4,534 4,117
s*-Weg aus atges und v* - kumuliert [m] 0,000 0,65 1,27 1,89 2,48 3,05 3,57
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] 0,000 0,667 1,297 1,914 2,524 3,108 3,652
rs*-Schwerpunkts-Radius [m]| 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschréankung[m] 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
Bogenrichtung (rs*-Kurve) + oder - 1,00 <-- Eingabe +1 : rs* im Uhrzeigersinn <-- Eingabe -1 : rs* entgegen Uhrzeigersinn
phiKurve [ 0,00 0,25 0,57 0,92 1,22 1,49 1,73
Definiti.Zeile... |phiO: = Auslaufwinkel+phiDrall [°] -221,00 -241,57 -259,98 -276,23 -290,30 -302,22 -311,96
phiKurve+Drall (= phigesamt) [° 0,00 -20,33 -38,41 -54,31 -68,08 -79,72 -89,23
Sinus (des Winkels [°] - Eingabe) 30,00 0,50000 Cosinus (des Winkels [°]-Eingabe) 30,00 0,86603
s1-Weg:v*.delta t in jeder Zeitetappe-kum [m] 0,000 0,667 1,297 1,914 2,524 3,108 3,652
rs*-Schwerpunkts-Radius:m.Einschrankung[m] 188,75 151,03 109,69 100,74 112,44 120,49 123,60
phiO - ist neu C109 [°1] -221,000 [winkel zwischen der y-Achse (bzw. der Senkrechten) und der Tangente an den Fzg.Schwerpunkt - bei Simulationsbegin
auf xAchse |delta s, mit rs* und delta phi Kurve [m]] 0,000 0,425 0,406 0,396 0,383 0,360 0,329
6,000 s, kumul als Koordinaten d. Schwerpunktes [m] 6,000 6,425 6,830 7,227 7,610 7,969 8,299
Verschiebung |delta s, mit rs* und delta phi Kurve [m]] 0,000 -0,490 -0,474 -0,468 -0,458 -0,434 -0,401
10,000 s, kumul als Koordinaten d. Schwerpunktes [m]| 10,000 9,510 9,036 8,568 8,110 7,676 7,275
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auf yAchse Automale:
Lange L 4,000 |firx ], e1 m] 23,025 21731 | 21731
Breite B 1,700 |e1 [ 2,1731
Radstand d [ 2,350 |beta=x+alphaso+phiD[°] 334,025 |
Spurweite vorne Sv M 1,500 |s-Wert [m] -0,95177 Fahrzeug 2: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Spurweite hinten Sh I 1,500 |[s,-Wert [m] 1,95362 Fahrzeug 2: Feldinhalt C.. - omega-Rotationsgeschwindi
Schwerpunktsabstand von Front ASF [m] 2,000 |s,-Wert kumuliert [m] -0,95177
Fahrgestellilberhang vorne Uv [ml] 0,800 |s,-Wert kumuliert [m] 1,95362
5,736 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,150 4,933 4,922 5,106 5,437 5,850 6,287
4,264 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,850 6,527 6,254 6,098 6,071 6,153 6,310
6,264 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,850 7,916 8,739 9,347 9,782 10,089 10,310
7,736 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,150 6,322 7,407 8,355 9,148 9,786 10,287
5,736 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,150 4,933 4,922 5,106 5,437 5,850 6,287
7,843 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 12,000 11,090 10,075 9,044 8,068 7,197 6,452
8,693 Frontecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 12,000 11,680 11,131 10,425 9,646 8,869 8,152
12,157 Heckecke rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 8,000 7,929 7,997 8,091 8,152 8,156 8,098
11,307 Heckecke links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 8,000 7,339 6,941 6,711 6,575 6,483 6,398
7,843 Frontecke links: s, kumul als Koordinaten [m]] 12,000 11,090 10,075 9,044 8,068 7,197 6,452
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] 6,000 5,730 5,588 5,602 5,754 6,001 6,299
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 6,000 7,119 8,073 8,851 9,465 9,937 10,298
Frontmitte: s, kumuliert als Koordinaten ~ [m] | 12,000 11,385 10,603 9,735 8,857 8,033 7,302
Heckmitte: s, kumuliert als Koordinaten [m]| 8,000 7,634 7,469 7,401 7,364 7,319 7,248
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten  [m] 5,250 5,304 5,497 5,814 6,216 6,655 7,089
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,750 6,711 6,672 6,690 6,776 6,922 7,109
Vorderrad links: s, kumul als Koordinaten [m]| 11,200 10,374 9,510 8,659 7,863 7,152 6,541
Vorderrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 11,200 10,895 10,442 9,877 9,254 8,628 8,041
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten ~ [m] 5,250 6,121 6,957 7,723 8,396 8,967 9,438
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 6,750 7,527 8,133 8,598 8,956 9,235 9,459
Hinterrad links: s, kumul als Koordinaten  [m] 8,850 8,171 7,669 7,288 6,985 6,733 6,510
Hinterrad rechts: s, kumul als Koordinaten [m] 8,850 8,692 8,601 8,506 8,377 8,209 8,009
Verdrehwinkel Kfz gesamt zur Senkrechten [°] 0,00 -20,33 -38,41 -54,31 -68,08 -79,72 -89,23

Erweiterung mit Berechnung und Darstellung im Diagramm der Schwerpunktsbewegung des Kfz auf seinem Schwerpunktsweg mit s1-Weg
die Punktkoordinaten. Delta s, und s,-kumuliert wird in Werten (als Zahlen) auf der x-Achse angegeben. Die x-Achse gibt nur die Rubriken
Der dargestellte Schwerpunktbewegungsweg entspricht somit nicht dem tatséchlichen errechneten Radius. Die x-Achse ist in keinem
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anklicken. Dort unter "Hochstwert" und unter "Kleinstwert" die geédnderten Werte eingeben. Gleiche Werte fur y-Achse links und y-Achse rechts eingeben.
Fir eine bessere Ubersicht im Diagramm sind die Werte der y-Achse entweder sehr groR oder sehr klein anzusetzen (auf beiden Seiten gleiche Werte!).
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Das Diagramm wird automatisch mit den entsprechenden Werten aus den obigen Tabellen erstellt. Falls der sxWert auf der linken y-Skala anders ist als auf der rechten y-Skala des
Diagramms ist die y-Skala zu korrigieren. Es ist auf der linken oder rechten y-Skala ein Zahlenwert mit Doppelklick anzuklicken. Es 6ffnet das Fenster: “"Achsen formatieren".

Dort unter "Skalierung" anklicken. Bei Hochstwert den aufgerundeten groiten Wert aus der Zeile sx eingeben. Wenn 0,0 der y-Achse links mit der y-Achse rechts nicht auf der gleichen
Linie liegt ist folgendes zu tun: Es ist auf der linken oder rechten y-Skala ein Zahlenwert mit Doppelklick anzuklicken. Es 6ffnet das Fenster: “"Achsen formatieren”. Dort unter "Skalierung"”
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Echatzen - Sperrfunktionen sind vorerst nicht tiberall programmiert -

V* = 0,00 --= Unsinn. Ist mit Vorbehalt so zu sehen, da zwischenzeitlich Sperrfunktionen eingebaut wurden. Grundsétzlich ist ein Drehsinn positiv - Drehsinn im Uhrzeigersinn; und umgekehrt.
Vinkel gesamt von 180° moglich! Korrigiert: alfaKurve ist nicht mehr bei alphas dabei.

s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!

zu prufen und normalerweise ungultig!

oder eine spatere Version!
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00

wenn v*-Geschwindigkeit aus atges [m/s]- = 0,000 ist, ist das Fahrzeug schon im Stillstand!

Wert [1/52] oder: nur fur den Drehsinn erforderlich: da: Drehsinn entgegegen dem Uhrzeigersinn: omega ist negativ und umgekehrt!

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
er < O unrichtig!
+: alphas [°] wird >; <-- Eingabe -: alphas [°] wird <
-85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829
-107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83
Achtung! atges darf nicht > sein als al! Alte Programmbezeichnung: XLS-P14 - SimulDiagrGra2 KfzBewegRadiusVerschVisual4ZeilenEingearb atMitAlph

s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!

10000 eSenkrecht [m]: -0,250 IHochachsePKW [kgm?2]: 3543 IHochachseLKW [kgm?2]: 5319 omega’PKW[1/{ -0,7057 |omega'LKW[1/s]
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60
20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03
37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82
-85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83
-55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29
Winkels: [°] - Eingabe) 18,00 0,324920 |ArcSinus (des Winkels: - Ergebnis [°]) 0,16 8,97 Cotangens (des Winkels: [°] - Eingabe)
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hrt ist nur eine ungefahre Darstellung. |Automatische Lenkkorrektur (Zeile 49) nach Betatigung "CommandButton" in der Zeile 71 - nahe
zu Drehachse ADR [m] 4,400 Der Drehpol liegt senkrecht zur Fahrzeuglangsachse, bei: Bogenfahrt bis 30 km/h - auf Verlangerung der Hinterachse; Bogenfahrt bis 30 bis 70 km/h - in d
ng von geradeaus bis Volllenkeinschlag in Umdrehungen 1,94 Lenkraddrehung von geradeaus bis Volllenkeinschlag in Grad [°] 700,00 Maximaler Ein
3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000
s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grol3 ist, da der "a0-Wert" zu grof ist! Dieser aO-Wert ist zu verringern! Alle Wel
3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53
2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550
0,219 0,144 0,072 0,000 0,072 0,144 0,219 0,295 0,372 0,295 0,219 0,144
hmesser) ist, dann in dem entsprechenden Feld in der Zeile 49 den Wert O eingeben!
-1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 1,000 1,000 1,000
-1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 -1,000 1,000 1,000 1,000
84,00 56,00 28,00 0,00 -28,00 -56,00 -84,00 -112,00 -140,00 -112,00 -84,00 -56,00
84,00 56,00 28,00 0,00 -28,00 -56,00 -84,00 -112,00 -140,00 -112,00 -84,00 -56,00
tatsachliche Eltappe der Lenlkraddrehung [|°] 28,00 Einschlagwinkel des kurvenaulReren Vorderrades pro Lenkraddrehung um 1° [°] 0,05000
tatsachliche Etappe fir Lenkraddrehung nach links [°] 0,00
41,11 62,28 125,74  |##H#HHH#HAE|  -125,74 -62,28 -41,11 -30,52 -24,15 -30,52 -41,11 -62,28
41,11 62,28 125,74  |##H#H#H##|  -125,74 -62,28 -41,11 -30,52 -24,15 -30,52 -41,11 -62,28
12,33 13,44 13,99 13,99 13,44 12,34 10,68 8,45 5,63 3,36 1,67 0,56
-17,67 -16,56 -16,01 -16,01 -16,56 -17,66 -19,32 -21,55 -24,37 -26,64 -28,33 -29,44
8,400 9,600 10,800 12,000 13,200 14,400 15,600 16,800 18,000 19,200 20,400 21,600
8,394 9,597 10,799 12,000 13,199 14,396 15,589 16,778 17,963 19,175 20,386 21,593
4,20 2,80 1,40 0,00 -1,40 -2,80 -4,20 -5,60 -7,00 -5,60 -4,20 -2,80
4,20 2,80 1,40 0,00 -1,40 -2,80 -4,20 -5,60 -7,00 -5,60 -4,20 -2,80
41,14 62,30 125,75  |###H#H#H#HAE] -125,75 -62,30 -41,14 -30,56 -24,20 -30,56 -41,14 -62,30
41,14 62,30 125,75  |##H#HHHHAE|  -125,75 -62,30 -41,14 -30,56 -24,20 -30,56 -41,14 -62,30
2,16 1,43 0,71 0,00 -0,71 -1,43 -2,16 -2,91 -3,67 -2,91 -2,16 -1,43
41,23 62,36 125,78  |###H#H#HH#HAE|  -125,78 -62,36 -41,23 -30,67 -24,35 -30,67 -41,23 -62,36
42,33 63,46 126,88 |##H#HHHH|  -126,88 -63,46 -42,33 -31,77 -25,44 -31,77 -42,33 -63,46
33,33 54,46 117,88 |#####H#H#H| 117,88 54,46 33,33 22,77 16,44 22,77 33,33 54,46
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8,394 9,597 10,799 12,000 13,199 14,396 15,589 16,778 17,963 19,175 20,386 21,593
41,11 62,28 125,74 HEHBHHHH -125,74 -62,28 -41,11 -30,52 -24,15 -30,52 -41,11 -62,28

.Schwerpunkt - bei Simulationsbeginn (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - in oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend as +Wert oder als -Wert! Bei Bogenfahrt: phiO gle
-0,382 -0,354 -0,337 -0,331 -0,336 -0,352 -0,378 -0,415 -0,462 -0,522 -0,559 -0,583
16,486 16,132 15,795 15,464 15,128 14,776 14,397 13,982 13,520 12,998 12,440 11,856
1,141 1,150 1,154 1,154 1,151 1,144 1,132 1,115 1,091 1,094 1,074 1,058
20,001 21,150 22,304 23,458 24,609 25,753 26,885 27,999 29,090 30,184 31,258 32,315

Fzg in x-Richtung (Rubrik L)[m] 13,380  |Test: Berechng. f. li Frontecke Fzg in x-Richtung (Rubrik L) [m] -1,250

e Fzg in y-Richtung (RubrikL)[m] 26,189 Test: Berechng. f. li Frontecke Fzg in y-Richtung (Rubrik L) [m] 4,400

h Zugfahrzeug - Fahrzeug 1 - : Abstand von der Hinterachse: +Wert: hinter Hinterachse, -Wert: vor Hinterachse [m] 1,200

pkeit: + (positiv): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach rechts

gkeit: - (negativ): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach links - seitenverkehrt zu omega positiv
4,400 Bei der Bogenfahrt wird der Fahrzeugschwerpunkt als in der Radstandsmitte sich befindend angesetzt. |
1,400 xK: MaR vom Kupplungskopf am Fzg 1 bis zur Drehachse Fzg 1 [m] 1,200
13,960 13,680 13,380 13,049 12,676 12,250 11,762 11,203 10,566 9,908 9,251 8,605
16,342 16,077 15,783 15,452 15,072 14,632 14,121 13,528 12,843 12,142 11,452 10,782
18,102 17,730 17,383 17,052 16,725 16,392 16,040 15,659 15,236 14,743 14,204 13,633
15,720 15,333 14,980 14,649 14,329 14,009 13,681 13,334 12,959 12,509 12,004 11,456
13,960 13,680 13,380 13,049 12,676 12,250 11,762 11,203 10,566 9,908 9,251 8,605
23,814 25,012 26,189 27,343 28,471 29,566 30,623 31,632 32,582 33,556 34,537 35,533
24,572 25,724 26,878 28,033 29,183 30,325 31,450 32,551 33,614 34,677 35,724 36,761
19,046 20,165 21,303 22,458 23,624 24,798 25,977 27,156 28,330 29,493 30,618 31,710
18,287 19,452 20,614 21,768 22,911 24,040 25,150 26,238 27,299 28,372 29,432 30,481
23,814 25,012 26,189 27,343 28,471 29,566 30,623 31,632 32,582 33,556 34,537 35,533
15,151 14,878 14,582 14,250 13,874 13,441 12,942 12,366 11,705 11,025 10,352 9,694
16,911 16,531 16,181 15,850 15,527 15,201 14,861 14,496 14,098 13,626 13,104 12,544
24,193 25,368 26,534 27,688 28,827 29,946 31,037 32,091 33,098 34,117 35,131 36,147
18,667 19,808 20,959 22,113 23,267 24,419 25,564 26,697 27,815 28,933 30,025 31,096
14,498 14,195 13,883 13,552 13,190 12,787 12,334 11,820 11,239 10,625 10,000 9,375
16,594 16,303 15,998 15,666 15,299 14,884 14,410 13,866 13,243 12,591 11,937 11,291
22,621 23,808 24,981 26,135 27,267 28,373 29,446 30,478 31,460 32,462 33,464 34,474
23,288 24,435 25,587 26,742 27,894 29,041 30,174 31,287 32,368 33,448 34,508 35,555
15,486 15,126 14,786 14,455 14,121 13,775 13,407 13,006 12,564 12,060 11,515 10,942
17,487 17,139 16,805 16,473 16,134 15,776 15,388 14,959 14,477 13,937 13,364 12,771
19,682 20,851 22,015 23,169 24,310 25,434 26,537 27,613 28,657 29,713 30,759 31,799
20,319 21,450 22,594 23,748 24,909 26,071 27,232 28,385 29,523 30,655 31,756 32,831
-17,67 -16,56 -16,01 -16,01 -16,56 -17,66 -19,32 -21,55 -24,37 -26,64 -28,33 -29,44

Ing. Wolfgang Huber, A-3100 St. Pdlten, Fuchsenkellerstralle 22 Blatt1Sim+BogAllePosZellenbe(1)1 - Seite 13 Copyright. Alle Rechte vorbehalten. 13.09.2014



XLS-P14a-zMakrosSimulDiagrGrafikZeichnen2KfzBogenfahrt

n. Es darf schrag orientiert sein! Eine solche Variante ist programmiert! Es muss PhiO (C59) in der gleichen Richtung sein wie die gewahlte Bogenri

41,13 62,30 125,75  |##H####H#H#H#]  -125,75 -62,30 -41,13 -30,54 -24,18 -30,54 -41,13 -62,30
41,11 62,28 125,74  |###H##H#H#H#H]  -125,74 -62,28 -41,11 -30,52 -24,15 -30,52 -41,11 -62,28
41,23 62,36 125,78  |##H##H#H#H#H#H#]  -125,78 -62,36 -41,23 -30,67 -24,35 -30,67 -41,23 -62,36
4,20 2,80 1,40 0,00 -1,40 -2,80 -4,20 -5,60 -7,00 -5,60 -4,20 -2,80
-17,666 -16,559 -16,011 -16,011 -16,557 -17,658 -19,321 -21,554 -24,365 -26,641 -28,328 -29,439
1,672 1,104 0,547 0,000 0,547 1,104 1,672 2,252 2,845 2,252 1,672 1,104
ur die positive Bogenrichtung der rd-Kurve programmiert (C62)! Es muss PhiO (C59) in der gleichen Richtung sein wie die gewahlte Bogenrichtung
38,422 39,125 39,218 38,772 36,761 34,306 31,442 28,199 24,986 23,411 22,665 22,646
18,02 17,75 17,71 17,88 18,71 19,87 21,47 23,70 26,52 28,19 29,06 29,09
14,12 13,77 13,72 13,94 14,99 16,41 18,32 20,89 24,03 25,87 26,82 26,84
-27,759 -26,788 -25,775 -24,783 -23,865 -23,068 -22,435 -22,005 -22,196 -22,305 -22,665 -23,189
brpositionen sind auf Plausibilitat zu prifen! Nicht alle Varianten sind programmiert - sind vorerst nicht programmierbar!
1,672 1,104 0,547 0,000 -0,547 -1,104 -1,672 -2,252 -2,845 -2,252 -1,672 -1,104
0,000 0,000 0,000 0,000 -1,094 -2,208 -3,344 -4,504 -5,690 -4,504 -3,344 -2,208
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
14,12 13,77 13,72 13,94 14,99 16,41 18,32 20,89 24,03 25,87 26,82 26,84
hanger wird zusammengesetzt aus jeweils zwei 1-Achsanhangern. Vor den vorher programmierten 1-Achsanhanger (Sattelauflieger) wird der vordere Teil des 2-Achsanhangers eingé]
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
25,912 26,597 27,331 28,101 28,894 29,699 30,508 31,309 32,104 32,884 33,656 34,429
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
10,6627 12,3374 13,4421 13,9889 -13,9893 -13,4456 -12,3506 -10,6974 -8,4796 -5,6105 -3,3438 -1,6647
-19,3373 -17,6626 -16,5579 -16,0111 -16,0107 -16,5544 -17,6494 -19,3026 -21,5204 -24,3895 -26,6562 -28,3353
-19,3373 -17,6626 -16,5579 -16,0111 -16,0107 -16,5544 -17,6494 -19,3026 -21,5204 -24,3895 -26,6562 -28,3353
-19,3373 -17,6626 -16,5579 -16,0111 -16,0107 -16,5544 -17,6494 -19,3026 -21,5204 -24,3895 -26,6562 -28,3353
41,7836 39,4789 37,3235 35,3039 33,4024 31,6001 29,8771 28,2139 26,5925 24,9376 23,3037 21,7035
16,851 16,474 16,126 15,795 15,470 15,140 14,794 14,423 14,015 13,536 13,009 12,446
18,857 20,000 21,151 22,305 23,459 24,609 25,752 26,883 27,997 29,111 30,201 31,270
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
16,851 16,474 16,126 15,795 15,470 15,140 14,794 14,423 14,015 13,536 13,009 12,446
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
18,857 20,000 21,151 22,305 23,459 24,609 25,752 26,883 27,997 29,111 30,201 31,270
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
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den hinteren Teil des Anhangers! Der 2-Achsanhanger wird zusammengesetzt aus jeweils zwei 1-Achsanhangern. Vor den vorher programmierten 1-Achsanhanger (Sattelauflieger)

0,409 0,461 0,481 0,471 0,436 0,379 0,301 0,204 0,090 0,052 0,171 0,249
0,409 0,461 0,481 0,471 0,436 0,379 0,301 0,204 0,090 0,052 0,171 0,249
12,388 12,386 12,385 12,386 12,387 12,387 12,387 12,385 12,413 12,409 12,404 12,399
0,088 0,100 0,104 0,102 0,094 0,082 0,065 0,044 0,020 0,011 0,037 0,054
0,088 0,100 0,104 0,102 0,094 0,082 0,065 0,044 0,020 0,011 0,037 0,054
0,452 0,510 0,532 0,521 0,482 0,419 0,332 0,226 0,100 0,057 0,189 0,275
-27,759 -26,788 -25,775 -24,783 -23,865 -23,068 -22,435 -22,005 -22,196 -22,305 -22,665 -23,189
10,873 10,959 11,054 11,152 11,244 11,327 11,396 11,448 11,509 11,489 11,475 11,441
12,387 12,384 12,383 12,384 12,385 12,386 12,387 12,385 12,413 12,409 12,403 12,399

11,199021 | 11,198753 | 11,198646 [ 11,198700 | 11,198886 | 11,199160 | 11,199471 | 11,199756 | 11,199952 | 11,199984 | 11,199828 | 11,199637
11,198736 | 11,198390 | 11,198252 | 11,198321 | 11,198561 | 11,198916 | 11,199316 | 11,199685 | 11,199938 | 11,199980 | 11,199778 | 11,199531
22,067 21,522 20,997 20,490 20,001 19,528 19,069 18,620 18,246 17,787 17,325 16,856
8,946 10,002 11,065 12,137 13,217 14,305 15,400 16,499 17,627 18,749 19,866 20,975
h der Bogenfahrt (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - in oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend als +Wert oder als -Wert!

-27,7594 -26,7879 -25,7754 -24,7834 -23,8651 -23,0678 -22,4348 -22,0053 -22,1961 -22,3048

-27,7594 -26,7879 -25,7754 -24,7834 -23,8651 -23,0678 -22,4348 -22,0053 -22,1961 -22,3048 -22,6652 -23,1893

22,067 21,522 20,997 20,490 20,001 19,528 19,069 18,620 18,246 17,787 17,325 16,856
8,946 10,002 11,065 12,137 13,217 14,305 15,400 16,499 17,627 18,749 19,866 20,975
-0,382 -0,354 -0,337 -0,331 -0,336 -0,352 -0,379 -0,416 -0,463 -0,522 -0,559 -0,584
16,911 16,531 16,181 15,850 15,527 15,201 14,861 14,496 14,098 13,626 13,104 12,544
16,851 16,474 16,126 15,795 15,470 15,140 14,794 14,423 14,015 13,536 13,009 12,446
22,067 21,522 20,997 20,490 20,001 19,528 19,069 18,620 18,246 17,787 17,325 16,856
22,067 21,522 20,997 20,490 20,001 19,528 19,069 18,620 18,246 17,787 17,325 16,856
1,142 1,150 1,154 1,154 1,151 1,144 1,132 1,115 1,092 1,095 1,074 1,058
18,667 19,808 20,959 22,113 23,267 24,419 25,564 26,697 27,815 28,933 30,025 31,096
18,857 20,000 21,151 22,305 23,459 24,609 25,752 26,883 27,997 29,111 30,201 31,270
8,946 10,002 11,065 12,137 13,217 14,305 15,400 16,499 17,627 18,749 19,866 20,975
8,946 10,002 11,065 12,137 13,217 14,305 15,400 16,499 17,627 18,749 19,866 20,975
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p: 143, 144, 168, 169, 181, 186.

Hinterachse [m] |

[ 1,200

bener Schwerpkt auf die Drehpolachse Fzg 1 zur Drehpolachse Anhénger 1 - Zug gestreckt [m] | 12,400 |

ront [m]

r Sattelpunkt am Anhénger bis zur Front des Anhangers

1,200

chemel Anhénger (Vorderachse Anhanger) [m]

0,000

Voraussetzung beim LKW-Zug: geringe Kurvengeschwindigkeit, da dann die Verlangerung der An
(dieser Momentanpol liegt auf der Verlangerung der Hinterachse des Zugfahrzeuges) geht. Gleich
Fahrzeug 1 - Bogenfahrt bis 30 km/h. Es werden aber auch die anderen gemeinsamen Drehpole p
Bogenfahrt tiber 30 km/h bis 70 km/h und Bogenfahrt tiber 70 km/h.

m] | 10,000 |[Bei der Bogenfahrt wird der Anhangerschwerpunkt als in der Radstandsmitte sich befindend angesetzt. Bei 1-Achser in Anhangermitte.
A\nhanger bis zur Drehachse ADRypanger [M] 11,200
1,200

16,303 15,899 15,522 15,163 14,812 14,460 14,097 13,714 13,311 12,835 12,318 11,770
18,516 18,131 17,774 17,433 17,098 16,760 16,408 16,032 15,626 15,148 14,625 14,068
24,105 23,539 22,992 22,463 21,953 21,462 20,987 20,528 20,159 19,703 19,249 18,793
21,892 21,308 20,741 20,193 19,667 19,162 18,677 18,210 17,844 17,390 16,942 16,495
16,303 15,899 15,522 15,163 14,812 14,460 14,097 13,714 13,311 12,835 12,318 11,770
17,213 18,365 19,527 20,692 21,856 23,016 24,166 25,302 26,413 27,527 28,612 29,675
18,377 19,492 20,614 21,740 22,867 23,995 25,120 26,239 27,358 28,476 29,576 30,659
7,759 8,780 9,808 10,845 11,893 12,955 14,028 15,113 16,247 17,373 18,502 19,629
6,594 7,653 8,721 9,797 10,882 11,975 13,074 14,176 15,303 16,425 17,539 18,644
17,213 18,365 19,527 20,692 21,856 23,016 24,166 25,302 26,413 27,527 28,612 29,675
17,409 17,015 16,648 16,298 15,955 15,610 15,252 14,873 14,468 13,992 13,471 12,919
22,999 22,423 21,866 21,328 20,810 20,312 19,832 19,369 19,002 18,546 18,096 17,644
17,795 18,929 20,070 21,216 22,362 23,505 24,643 25,771 26,886 28,001 29,094 30,167
7,176 8,217 9,264 10,321 11,388 12,465 13,551 14,645 15,775 16,899 18,021 19,136
-27,76 -26,79 -25,78 -24,78 -23,87 -23,07 -22,43 -22,01 -22,20 -22,30 -22,67 -23,19
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s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!
3,036 2,676 2,316 1,956 1,596 1,236 0,876 0,516 0,156 0,000 0,000 0,000
3,61 3,95 4,25 4,51 4,72 4,89 5,02 5,10 5,14 5,14 5,14 5,14
wenn v*-Geschwindigkeit aus atges [m/s]- = 0,000 ist, ist das Fahrzeug schon im Stillstand!
Wert [1/s2] oder: nur fur den Drehsinn erforderlich: da: Drehsinn entgegegen dem Uhrzeigersinn: omega ist negativ und umgekehrt!
-0,945 -0,630 -0,315 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
der < O unrichtig!
+: alphas [°] wird >; <-- Eingabe -: alphas [°] wird <
-98,543 -103,957 -107,206 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289 -108,289
122,46 117,04 113,79 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71 112,71
Achtung! atges darf nicht > sein als al!
s normalerweise daran, dass der atges-Wert (atges = at* + a0) zu grof3 ist, da der "aO-Wert" zu grof} ist!
zu prufen und normalerweise ungultig!
10000 eSenkrecht [m]: -0,400 IHochachsePKW [kgm?2]: 1272 IHochachseLKW [kgm?2]: 1574 omega'PKW[1/ -3,1437 |omega'lKW[1/s]
0,125 0,106 0,093 0,086 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,954 4,257 4,429 4,505 4,523 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,954 4,257 4,429 4,505 4,523 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
3,643 3,132 2,600 2,060 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517 1,517
3,643 3,132 2,600 2,060 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
4,03 4,44 4,78 5,06 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18
4,146 4,583 4,959 5,271 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
1,96 2,17 2,39 2,65 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21
-319,54 -324,96 -328,21 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29
-96,59 -101,79 -104,81 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64
[ 08400 | 09600 [ 12,0800 | 12000 | 13200 [ 1.4400 | 15600 | 16800 [ 12,8000 | 1,9200 | 20400 [ 2.1600 |
4,146 4,583 4,959 5,271 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
120,20 108,68 88,73 63,00 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
h (in der 1. Position - Spalte C); dem Drehsinn des Kfz entsprechend - in oder gegen dem Uhrzeigersinn - entsprechend als +Wert oder als -Wert!
0,294 0,255 0,215 0,174 0,076 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
8,593 8,848 9,063 9,237 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313
-0,361 -0,316 -0,268 -0,219 -0,097 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
6,914 6,598 6,329 6,111 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013
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pkeit: + (positiv): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach rechts
pkeit: - (negativ): zeichnet in Bezug auf die y-Achse nach links - seitenverkehrt zu omega positiv
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Simulation:

Fahrzeug 1 - blau - mit den Radaufstandspunkten
der beiden Vorderrader und der
Schwerpunktsbahn.
VORGEGEBENE ENDSTELLUNG:
Fahrzeug 1 - griin
Die dickere Linie ist die Fahrzeugfront!
Ende der Simulation bei der Geschwindigkeit von
2,0m/s =" 7,2 km/h.

Zeitschritt [s]:

Fah 1
anreeug 0,4000

=
()]

y-Achse: Weg sy kumuliert [m]

153
B

=
N

=
[en]

@

X

o

3

Bei s-férmiger Bewegung sind die

Bogenfahrt:

Fahrzeug 1 - blau -
der beiden Vorderrader.

Die rote Linie mit dem roten Kleinstkreis ist die
Bewegung des Schnittpunktes der Drehpolachse mit
der Fahrzeugléngsachse.

Anhénger 1 - rot
Die schwarze Linie mit dem schwarzen Kleinstkreis
ist die Bewegung des Schnittpunktes der
Drehpolachse mit der Anhangerlangsachse.

mit den Radaufstandspunkten

Zeitschritt [s]:

Zeitende [s]:

Fahrzeug 1
0,4000
Fahrzeug 1 10,0000

ell unrichtig!
g /\

\ Anhé&ngerpositionen eventu

(I\)

v

4 16 0 4
x-Achse: Weg sx kumuliert [m]

Grafik Fzg. 2 entfernt

Mafdstab M 1:300
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Simulation:

Fahrzeug 1 - blau - mit den Radaufstandspunkten
der beiden Vorderrader und der
Schwerpunktsbahn.
VORGEGEBENE ENDSTELLUNG:
Fahrzeug 1 - griin
Die dickere Linie ist die Fahrzeugfront!
Ende der Simulation bei der Geschwindigkeit von
2,0m/s =" 7,2 km/h.

Zeitschritt [s]:  Fahrzeug 1
sl 9 0,4000

Bogenfahrt:

Fahrzeug 1 - blau - mit den Radaufstandspunkten
der beiden Vorderrader.

Die rote Linie mit dem roten Kleinstkreis ist die
Bewegung des Schnittpunktes der Drehpolachse mit
der Fahrzeugléngsachse.

Anhénger 1 - rot
Die schwarze Linie mit dem schwarzen Kleinstkreis
ist die Bewegung des Schnittpunktes der
Drehpolachse mit der Anhé&ngerléangsachse.

Zeitschritt [s]:  Fahrzeug 1
0,4000
Zeitende [s]:  Fahrzeug 1 10,0000

o 4 Y\
i A A
| 38 \
B 36
X
32
[ | 30
i \
E b
| E
]
1 Em
X
% ')0 \
= [=2)
= 18 \
| \
2 16
Q
g Q
| > 4
12
| 10
| 8 \
o AN
|| Bei s-férmiger Bewegung sind die \
2 - Py L \
z Anhéangerpositionen eventuell unrichtig! /\
\e \ \( > >
| — >
2;5” 4 4 16 0 4 26 30 34 36 38 40
|| x-Achse: Weg sx kumuliert [m]

Grafik Fzg. 2 entfernt

Mal3stab M 1:300
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Ratatico-Meii nmchr gl

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00 6,00

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
-85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -85,829 -
-107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83 -107,83

hsKorrRichtigVerwenden aKkorrZeichnen - Kopie (45)-nehmen_neu neu - Kopie

-0,4700

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 g
1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871 1,871

0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000

17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60 17,60
20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040 20,040

0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00

3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03 3,03

37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82 37,82

-85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83 -85,83

-55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29 -55,29

0,05 1145,92 [ArcTangens (des Winkels: - Ergebnis [°])| 0,408980 22,24358
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es dazu siehe Text in Zeile 48.
r Mitte zwischen Hinterachse und Fahrzeugschwerpunkt, Bogenfahrt tiber 70 km/h - im Fahrzeugschwerpunkt.
schlagwinkel kurvenéduReres Vorderrad [° 35,00

3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000 3,000

te sind zu prifen und normalerweise ungultig!

3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53 3,53
2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550 2,550
0,072 0,000 0,072 0,144 0,219 0,295 0,372
1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000
1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000 1,000
-28,00 0,00 28,00 56,00 84,00 112,00 140,00
-28,00 0,00 28,00 56,00 84,00 112,00 140,00

-125,74 | HHHHHHHEH 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15
-125,74 | HEHHHHES 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15

0,01 0,01 0,56 1,66 3,31 5,53 8,32
-29,99 -29,99 -29,44 -28,34 -26,69 -24,47 -21,68
22,800 24,000 25,200 26,400 27,600 28,800 30,000
22,798 24,000 25,198 26,392 27,580 28,763 29,938
-1,40 0,00 1,40 2,80 4,20 5,60 7,00
-1,40 0,00 1,40 2,80 4,20 5,60 7,00

-125,75 | #HHHHHEHES 125,75 62,30 41,14 30,56 24,20
-125,75 | #HHHHHHEH 125,75 62,30 41,14 30,56 24,20
-0,71 0,00 0,71 1,43 2,16 2,91 3,67
-125,78 | #HHHHHHHEH 125,78 62,36 41,23 30,67 24,35
-126,88 | #HHHHHHHE 126,88 63,46 42,33 31,77 25,44
117,88 HEHHH 117,88 54,46 33,33 22,77 16,44
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22,798 24,000 25,198 26,392 27,580 28,763 29,938
-125,74 | #HEHHHEHEE 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15
ch wie C59: Winkel zwischen der y-Achse und der Fahrzeuglangsachse.

-0,597 -0,601 -0,594 -0,577 -0,549 -0,510 -0,461
11,259 10,658 10,064 9,488 8,939 8,428 7,967
1,047 1,041 1,041 1,045 1,054 1,067 1,081
33,362 34,402 35,443 36,488 37,542 38,609 39,690
7,977 7,376 6,813 6,299 5,846 5,468 5,181
10,142 9,542 8,990 8,499 8,079 7,743 7,504
13,041 12,441 11,841 11,252 10,684 10,146 9,646
10,876 10,275 9,664 9,052 8,451 7,870 7,323
7,977 7,376 6,813 6,299 5,846 5,468 5,181
36,548 37,589 38,660 39,767 40,912 42,096 43,317
37,797 38,838 39,889 40,954 42,035 43,131 44,241
32,774 33,815 34,838 35,849 36,853 37,852 38,851
31,524 32,565 33,609 34,662 35,730 36,817 37,927
36,548 37,589 38,660 39,767 40,912 42,096 43,317
9,060 8,459 7,902 7,399 6,962 6,606 6,342
11,959 11,358 10,753 10,152 9,567 9,008 8,485
37,173 38,213 39,275 40,361 41,473 42,614 43,779
32,149 33,190 34,224 35,256 36,291 37,334 38,389
8,757 8,156 7,583 7,048 6,563 6,143 5,800
10,662 10,062 9,499 8,984 8,529 8,145 7,845
35,497 36,538 37,602 38,694 39,818 40,975 42,164
36,596 37,637 38,683 39,739 40,806 41,886 42,977
10,350 9,749 9,150 8,564 8,000 7,472 6,992
12,168 11,568 10,979 10,412 9,877 9,384 8,943
32,837 33,878 34,927 35,990 37,071 38,174 39,302
33,886 34,927 35,959 36,987 38,014 39,044 40,078
-29,99 -29,99 -29,44 -28,34 -26,69 -24,47 -21,68
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htung - diese muss fur den Anhanger immer gleich bleiben. Beachte Zeile 58 - hier darf kein Vorzeichenwechsel erfolgen (gilt aber nur fir den A
-125,75  |###H##H#HH##| 125,75 62,30 41,13 30,54 24,18
-125,74 | ##H#HAHH#] 125,74 62,28 41,11 30,52 24,15
-125,78  |###H##H#HH##| 125,78 62,36 41,23 30,67 24,35

-1,40 0,00 1,40 2,80 4,20 5,60 7,00
-29,988 -29,988 -29,442 -28,344 -26,688 -24,467 -21,678
0,547 0,000 0,547 1,104 1,672 2,252 2,845
23,265 24,443 25,035 26,080 27,538 28,983 31,159
28,36 27,07 26,47 25,48 24,23 23,11 21,65
26,05 24,64 23,98 22,88 21,48 20,22 18,52
-23,800 -24,431 -25,023 -25,527 -25,897 -25,703 -25,682
-0,547 0,000 0,547 1,104 1,672 2,252 2,845
-1,094 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
26,05 24,64 23,98 22,88 21,48 20,22 18,52

fugt. Dies ist der Drehschemel mit der Vorderachse des 2-Achsanhangers.

#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
35,211 36,010 36,832 37,681 38,564 39,481 39,481
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/O! #DIV/O! #DIV/O! #DIV/O! #DIV/O! #DIV/O! #DIV/O!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
#DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0! #DIV/0!
-0,5587 0,0119 0,0110 0,5522 1,6405 3,2807 5,4767
-29,4413 -29,9881 -29,9890 -29,4478 -28,3595 -26,7193 -24,5233
-29,4413 -29,9881 -29,9890 -29,4478 -28,3595 -26,7193 -24,5233
-29,4413 -29,9881 -29,9890 -29,4478 -28,3595 -26,7193 -24,5233
20,1477 18,6466 17,2097 15,8466 14,5673 13,3818 12,3000
11,859 11,258 10,654 10,057 9,478 8,925 8,411
32,322 33,363 34,398 35,432 36,470 37,517 38,575
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
11,859 11,258 10,654 10,057 9,478 8,925 8,411
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
32,322 33,363 34,398 35,432 36,470 37,517 38,575
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
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ird der vordere Teil des 2-Achsanhangers eingefiigt. Dies ist der Drehschemel mit der Vorderachse des 2-Achsanhangers.
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hangerhinterachse durch den Momentanpol der Zugfahrzeugbewegung
ler Drehpol fur beide Hinterachsverlangerungen: Button nehmen:
rogrammiert im gleichen Sinn wie bei Zugfahrzeug angegeben (Zeile 38):
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5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18 5,18
5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21 3,21
-329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29 -329,29
-105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64 -105,64

5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518 5,518
12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54 12,54
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313 9,313
0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013 6,013
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Beim Gliederzug ist zur Ermittlung des Spurversatzes der Anhangerhintera
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